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Forord 
Rapporten er udarbejdet af fire studerende på 2. semester fra det humanistisk-teknologiske basisstudie på 
Roskilde Universitet igennem et problemorienteret projektarbejde. Den færdige rapport er skrevet i perioden 
3. februar, 2014 – 6. juni 2014. 
I rapporten er kildehenvisninger angivet med en reference placeret i ( ), som består af forfatterens efternavn 
og årstal for udgivelsen. 
Gruppen har en fælles interesse for kunstig intelligens og robotteknologi, hvilket er baggrunden for 
rapportens emnefelt. Gruppen har dog valgt at afgrænse dette til at omhandle kunstig intelligens i interaktive 
systemer i relation til begrebet tillid. Formålet med projektet er at undersøge hvor lidt der skal til for at opnå 
en illusion af tillid fra robot til menneske. Dette gøres gennem interesseområderne kunstig intelligens og 
robotteknologi. Gruppen håber, at produktet kan bidrage konstruktivt til fagfolks arbejde med kunstig 
intelligens og robotteknologi. 
I forbindelse med udarbejdelsen af rapporten og det tilhørende produkt, har der været behov for empirisk 
data, som har dannet grundlaget for dette projekt. Gruppen har derfor været ude og teste produktet og 
interviewet testpersoner, hvilket har været til stor gavn gennem udarbejdelsen af rapporten og produktet. 
Gruppen vil derfor gerne sige særlig tak til alle testpersoner for at deltage i vores forsøg og for at lade sig 
interviewe. Derudover vil vi gerne takke centerchefen Anne og centerinformationsleder Rikke Lindbo for at 
gøre det muligt for os at teste vores produkt på RO’s torv, Roskilde. Rapportens empiriske grundlag består af 
60 siders transskriberet observationer samt interview, der er vedlagt som bilag (Bilag 1: Transskriberet 
interview). Vedlagt som bilag er også: 
 Bilag 2: Original konstruktion 
 Bilag 3: Modificerede dele 
 Bilag 4: Arduino kode, version 1 
 Bilag 5: Arduino kode, version 2 
 Bilag 6: Dokumentation af arbejdsproces 
Specielt tak til Nikolaj Møbius, Mads Høbye, Bo Thorning fra FabLab RUC for at være yderst engageret i vores 
projekt og for den gode vejledning til den tekniske konstruktion i projektet under hele forløbet.  
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Yderligere vil gruppen gerne takke: 
 Troels Andreasen (vejleder) for at forholde sig kritisk til vores projekt og samtidig vejledt os omkring 
projektrapporten. 
 Gruppe 3 (opponentgruppe) og Mikkel Bille (opponentvejleder) for at være grundige og konstruktive 
i deres kritik til os under problemformuleringsseminar og midtvejsevaluering.  
Til sidst vil gruppen gerne takke dig som læser for at tage initiativ og tid til at læse denne rapport. God 
fornøjelse.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Roskilde Universitetscenter, forår 2014  
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Resumé 
Vi har i denne opgave prøvet at finde ud af hvordan man skaber en adfærd hos en robot der giver en illusion 
af at den viser tillid til en bruger. Vi har konstrueret en robot der bygger på en svag kunstig intelligens og 
bliver styret af en Arduino vi har programmeret. Med interaktionsdesign som metode for Research Through 
Design, har vi prøvet at teste robotten og gennem de test har vi fundet frem til at tillid er et meget komplekst 
begreb der kræver en stærk form for kunstig intelligens og afhænger af andet end adfærd. Vi har fundet ud 
af at brugernes tillid til robotten i den situation vi testede i går forud for en oplevelse af robotten har en 
tillidsfuld adfærd. Børn som unge og ældre har kommenteret samt sagt deres mening til at vi kan få en bedre 
og gav os et bredere synspunkt til at se på hvad det er der kan hjælpe os på vejen til en bedre tillids robot. 
Abstract 
In this assigment we have tried to find out how to create a behaviour for a robot that gives an illusion of 
trusting a user. We have constructed a robot that builds on a weak artificial intelligence and is controlled by 
a Arduino we programed. With interaction design as a method for Research Through Design, we have tried 
to test the robot and through these tests we have found that trust is a very complicated term, that requires 
a strong form of articifial intelligence and depends on others behaviour. We have found that the users trust 
in the robot in the situation we tested is prior to the experience of the robots trusting behaviour. Children as 
young and elders commented and said their opinion about what we could to better and gave us a broader 
perspective to see what it is that can help os on the way to a better trust robot.  
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Begrebsafklaring 
I det følgende afsnit vil vi afklare de væsentligste begreber der bliver anvendt i rapporten for at skabe en klar 
forståelse af begreberne i forhold til projektet. 
Arduino  
Arduino er programmeringsbare printboards som består af open source hardware og software. Platformen 
er designet til at være fleksibel og let at anvende for enhver som er interesseret i at skabe interaktive objekter 
eller miljøer.  Ved at modtage inputs fra sensorer, kan Arduino sanse på miljøet og programmeres til at 
påvirke dens omgivelser ved eksempelvis at styre lys og motorer. (Arduino - http://arduino.cc/, 05.06.14) 
Behavioral robotics 
Behavioral robotics eller behavior-based robotics (BBR) er et kendt begreb inden for robotteknologi og er 
fokuseret omkring robotter som, med sin adfærd, kan tilpasse sig i et miljø og fungere i den virkelige verden. 
Mange adfærd i disse robotter er reaktive, hvilket vil sige, at deres adfærd typisk vil være direkte påvirket af 
sensorinputs. Med adfærdsbaserede robotter er det altså ikke hensigten at konstruere komplekse og 
abstrakte verdensmodeller. Alligevel, kan robotter med BBR udvise en kompleks adfærd på trods af en simpel 
konstruktion og en lille forståelse for dens umiddelbare omgivelser. (Mattias Wahde, 2007, Introduction to 
Autonomous Robots, kap. 3 side 42-43) 
Intellektuelle evner 
Intellektuelle evner referer til evnen til at anvende sin intelligens i den virkelige verden. At være intellektuel 
er det at forholde sig abstrakt, rationelt og objektivt reflekterende til sin omverdenen (Intellektuel - Wikipedia, 
http://da.wikipedia.org/, 05.06.14).   
Intelligens 
I Den Danske Ordbog defineret som ”evnen til at tilegne sig viden, opfatte og forstå sammenhænge mellem 
forskellige fænomener, tænke abstrakt og løse problemer” (Intelligens - Den Danske Ordbog, 
http://ordnet.dk/, 05.06.14). 
Interaktionsdesign 
Et interaktionsdesign er et design, der er designet til at interagere eller kommunikere med. Dette er typisk 
en interaktion mellem et menneske og et artefakt. 
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Iterativt design  
Et iterativt design er en proces under udformningen af et design, hvor designet bliver testet og evalueret 
gentagne gange med henblik på at eliminere fejl og mangler og dermed forbedre designet. (Lawson, How 
designers think: the design process demystified, Route maps of the design process, 2006) 
Kunstig intelligens 
Kunstig intelligens (KI) opdeles i blød og stærk KI. Den bløde definition er computerens evne til at simulere 
menneskets intellektuelle evner, og den stærke definition går ud på rent faktisk at tillægge computeren 
menneskelige evner og samtidig have bevidsthed. [J. Searle, Minds, Brains and Science, 1984]Der gøres som 
regel brug af sensorer til at sanse på omverdenen. I Den Danske Ordbog er kunstig intelligens defineret som 
”efterligning af handlinger som man normalt forbinder med menneskelig intelligens, på en computer” 
(Kunstig intelligens - Den Danske Ordbog, http://ordnet.dk/, 05.06.14).  
Tillid  
Viljen til at stole på andre og gøre sig afhængig af en anden, med en risiko der vil gøre mere skade, hvis tilliden 
bliver brudt end gavn, hvis tilliden bliver holdt. (D. H. McKnight & N. L. Cherway, Trust and Distrust 
Definitions: One Bite at a Time, 2001) 
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Indledning 
Emnepræsentation 
Projektet har til formål at skabe en illusion af et tillidsforhold fra robot til menneske. Projektet handler om 
kunstig intelligens, tillid og behavioral robotics, som sammen skal ende i et produkt som giver en forestilling 
om at være intelligent. 
Problemfelt 
Vores gruppe har en fælles interesse i spændingsfeltet mellem kunstig intelligens (KI) og robotteknologi. Vi 
har i projektet derfor forsøgt at koble vores interesse for KI sammen med vores fælles interesse for 
robotteknologi og den tekniske forståelse heraf. KI forstås som computerens evne til at simulere menneskets 
intellektuelle evner og samtidig få andre til at tro at den er intelligent, selvom den ingen forståelse har. Dette 
er omtalt som blød kunstig intelligens, hvilket er det, som vi i projektet arbejder med og forholder os til [J. 
Searle, Minds, Brains and Science, 1984]. 
Vi iagttager at områderne KI og robotteknologi har gennemgået en omfattende udvikling de seneste år, som 
vi mener vil være til mere gavn for samfundet i fremtiden i form af effektiv og automatisk arbejdskraft, hvor 
man undgår ensformigt, nedslidende og kedeligt arbejde for mennesker. Der vil selvfølgelig altid følge 
negative konsekvenser med, fx mindre menneskelig kontakt. Vi vil dog i vores projekt afgrænse os fra at 
beskæftige os med den slags etiske og sociale problemstillinger. På trods af udviklingen de seneste år, antager 
vi, at der stadig er mange udfordringer inden for feltet, og at der i samfundet gennem tiden, er opstået et 
behov for konstant udvikling af teknologiske systemer. I projektet arbejdes der derfor inden for områderne, 
med henblik på at få mere viden, ved at udfordre samspillet mellem KI og robotteknologi i et interaktivt 
design. Mere specifikt, vil projektet være fokuseret omkring det at konstruere en robot og samtidig skabe en 
illusion af tillid fra robot til bruger. 
Denne konkrete problemstilling inden for KI, bliver i projektet undersøgt gennem vores interesse for 
robotteknologi og interaktionsdesign, hvor der arbejdes med tillidsbegrebet som det forstås ud fra artiklen, 
Trust and Distrust Definitions: One Bite at a Time (D. H. McKnight & N. L. Cherway, årstal).  
Der findes allerede mange interaktive systemer omkring os som er konstrueret med KI uden, at vi tænker 
mere over det. Der findes både mange simple systemer men også mange komplekse systemer. Et godt 
eksempel er en simpel skydedør som ændrer adfærd på baggrund af sensor inputs fra omverdenen. 
Vi forestiller os, at det i fremtiden og endda i dag, i visse situationer, kan være nødvendigt eller fordelagtig, 
at der mellem brugeren og det interaktive system er en form for tillidsforhold, samt at brugeren har en tiltro 
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til, at systemet handler rigtigt i forhold til forskellige situationer. Det kan også være med til at give brugeren 
en mere tryg og behagelig oplevelse i visse situationer, hvis det formås at skabe en illusion af, at systemet er 
intelligent nok til at vurdere og træffe de rigtige valg på de rigtige tidspunkter. Eksempelvis ved biler som i 
fremtiden nok kan køre helt automatisk helt, og navigere igennem trafikken uden problemer1.  
I sådanne designs opstiller det en række krav til konstruktionen af det teknologiske system og skaber store 
udfordringer for fagfolk som beskæftiger sig med feltet, da vores viden og kunnen endnu er begrænset. 
Derfor vælger vi i projektet at arbejde med begrebet tillid i sammenhæng med KI og robotteknologi 
(behavioral robotics), da vi ser et stort potentiale i dette samt behov. Det er et projekt som vil være praktisk 
udfordrende og eksperimentelt interessant. 
Den valgte problemstilling, bearbejdes ved hjælp af behavioral robotics i samspil med KI og robotteknologi 
samt begrebet tillid. Behavioral robotics er et kendt begreb inden for robotteknologi som typisk bruges til at 
konstruere robotter som kan udvise en kompleks adfærd på trods af en simpel konstruktion og en lille 
forståelse for dens umiddelbare omgivelser. Med behavioral robotics, bliver det interne kontrolsystem 
undersøgt med hensyn til den tekniske konstruktion i projektet. Derudover skabes der en forståelse for, 
hvordan dette indgår i et interaktivt system med mennesker. 
Designet udarbejdes ud fra en iterativ design tilgang, hvor designet hele tiden vil blive afprøvet og evalueret 
med henblik på at forbedre designet, således at det er muligt at skabe grundlag for en ny iteration.  Dette 
ender med at opfylde dimensionen design og konstruktion fra den humanistisk-teknologiske videnskab. 
At skabe noget kunstigt intelligent, er altså en stor udfordring for fagfolk som beskæftiger sig med denne 
gren inden for datalogien, og det ender derfor med at blive problemstillingen for opgaven. Problemstillingen 
forstås og analyseres gennem en psykologisk forståelse af menneskets intellektuelle evner, som skal 
simuleres af computeren, og gennem en teknisk forståelse af robotteknologi. Dette munder ud i et interaktivt 
design som skal anskueliggøre og muligvis afhjælpe problemstillingerne ved et kunstigt intelligent system i 
et interaktivt design og dermed være til gavn for fortsat arbejde med KI og robotteknologi. I denne rapport, 
kobles gruppens interesseområder, KI og robotteknologi samt interaktionsdesign på den måde sammen med 
den humanistisk-teknologiske videnskab, som omhandler teknologiske systemer og artefakter, design og 
                                                          
1 Eksempel på en bil med KI software, som kan navigere gennem trafikken uafhængigt af en menneskelig chauffør og 
efterligne de beslutninger som en menneskelig chauffør ville tage. Det er et projekt af Google, se mere her: 
The New York Times: Google Cars Drive Themselves, in Traffic 
http://www.nytimes.com/2010/10/10/science/10google.html?_r=0  
RUC - HumTek Tillidsrobot – Gruppe 15 2. semester, forår 2014 
11 af xx 
 
konstruktion, og samspillet mellem mennesker og teknologi. Det vil fremstå i projektet i én stor 
sammenhæng, i form af samspillet mellem brugere og robot igennem et tillidsforhold/det interaktive design. 
 
Afgrænsning 
Dette afsnit søger at præcisere og afgrænse projektets emnefelt. Hovedområderne er KI og robotteknologi 
(behavioral robotics). Det ønskes ved hjælp af en iterativ design tilgang at konstruere en robot der kan give 
brugeren en oplevelse af, at robotten har tillid eller mistillid til ham/hende. 
Som nævnt i begrebsafklaringen, er KI opdelt i blød eller stærk KI. I projektet arbejdes der ud fra den bløde 
definition af KI, da det endnu ikke er muligt med den viden man har i dag, at tillægge en computer bevidsthed. 
Derudover er blød KI interessant for vores projekt, da vi har fokus på illusionen af tillid fra robot til menneske 
og ikke computerens bevidsthed. Hvis man kan opnå en illusion af tillid gennem et simpelt system og 
derigennem skabe tryghed for brugeren, mener vi, at der kan gøres brug af dette i forskellige sammenhænge 
(se problemfelt). 
Der ønskes ikke i projektet at skabe et komplekst tillidsforhold fra robot til bruger eller at opnå en udvidet 
psykologisk forståelse af tillidsrelationer mellem mennesker. Vi gør i stedet brug af en allerede defineret 
forståelse af tillid og vil få en forståelse af dette i forhold til vores projekt, for derefter at kunne gøre brug af 
det i vores videre arbejde med vores konstruktion og i analysen af den interaktion, vi forsøger at skabe. 
Grunden til denne afgrænsningen er også, at vi ønsker at konstruere en så simpel løsningsmodel som mulig, 
da vi vil eksperimentere med hvor lidt der skal til for at skabe den ønskede illusion af tillid. 
Inden for robotteknologi, vælger vi at afgrænse os til at undersøge mulighederne inden for behavioral 
robotics, da vi med dette kan holde os til en simpel teknisk konstruktion men stadig få robotten til at have en 
adfærd som ser ud til at være kompleks, hvis nødvendigt. Vi ønsker ikke at skabe en robot, som kan forstå 
sine omgivelser, men blot reagerer på sensor inputs, hvorfor behavioral robotics er relevant. Under den 
tekniske konstruktion, er det ikke hensigten at dykke ned i den matematiske opbygning af det kontrolsystem, 
der gøres brug af. Ej heller er det vigtigt at forstå baggrunden for, hvorfor de er bygget op som det er. 
Hensigten er derimod, at forstå hvordan vi anvender det i relation til projektet og hvilken funktionalitet det 
kommer til at have i vores kode.  
Vi har desuden valgt at fokusere på robottens adfærd frem for dens udseende, som at have menneskelige 
træk. Grunden til denne afgrænsning bunder i, at vi arbejder med robotter og er interesserede i at undersøge, 
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hvordan en robot med dens indbyggede egenskaber, som i dens bevægelser og adfærd, kan skabe en illusion 
af tillid uden som udgangspunkt at ligne mennesker i dens udseende. 
Vores hovedinteresse er at konstruere en robot som udviser tillid til brugeren med så lidt midler som muligt 
og at observere interaktionen med brugerne. 
Altså ligger opgavens fokus som tidligere nævnt på at konstruere en robot som udviser tillid til brugeren med 
så lidt midler som muligt og samtidig at observere interaktionen med brugerne. Der bliver ikke beskæftiget 
med eventuelle etiske og sociale problemstillinger i dette projekt.  
 
Motivation 
Gruppen har en fælles interesse i robotteknologi og kunstig intelligens. Det har derfor motiveret os til at 
beskæftige os med emnet robotter, herunder det at konstruere et fungerende teknologisk system, som er 
kunstigt intelligent. Under projektarbejdet har motivationen udviklet sig til mere specifikt at arbejde med 
tillidsforhold i relation til robotteknologi og kunstig intelligens. Derfor ender vores interesse og motivation 
ud i at skabe en illusion af, at vores robot kan have tillid til et menneske. 
Gruppen er særligt interesseret i mødet mellem teknologi og brugere, hvorfor vi i projektet vil arbejde med 
et interaktivt system inden for robotteknologi. Vi finder processen i at undersøge, om og hvordan det er 
muligt at opnå en illusion af tillid, interessant igennem interaktionsdesign. Heri det at gøre brug af teori i 
praksis eller teste viden i praksis, når vi i projektet undersøger interaktionen mellem bruger og robot i en 
test. 
Med projektet vil gruppen gerne bidrage til mere viden inden for robotteknologien, kunstig intelligens og 
interaktion med teknologiske systemer og brugeren. Det ønskes det, at projektets resultater kan åbne op for 
nye eller kreative måder at tænke på, når fagfolk arbejder med robotteknologi og kunstig intelligens. 
Emnet vi arbejder med, er interessant i et samfundsmæssigt perspektiv, da der er stor potentiale i 
robotteknologi og kunstig intelligens, og da der er brug for mere viden på områderne på grund af den 
konstante udvikling. Vi formoder at fremtidens robotter vil være mere og mere intelligente og i stand til at 
simulere menneskets intellektuelle evner, hvilket man sandsynligvis kan få stor samfundsmæssig nytte af. 
Vi ser i gruppen særligt frem til at blive udfordret i den tekniske konstruktion af robotten og til at undersøge 
mulighederne i dette, i relation til, at robotten skal kunne skabe en illusion af tillid til et menneske. 
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Problemformulering 
Hvordan kan man ved hjælp af kunstig intelligens og robotteknologi, herunder brugen af behavioral robotics, 
skabe et interaktivt design, som giver en illusion af tillid fra robot til menneske via dens adfærd. Vi vil i 
projektet arbejde eksperimentelt med hvor lidt der skal til for at opnå denne illusion. 
 
Semesterbinding 
Gruppen inddrgaer alle tre semesterdimensioner fra den humanistiskteknologiske videnskab i projektet; 
Subjektivitet, Teknologi og Samfund (STS), Design og Konstruktion (DK) og Teknologiske Systemer og 
Artefakter (TSA). De to sidstnævnte, DK og TSA, vægter dog mest i projektet. 
Den del af STS dimensionen (forankret i en humanvidenskabelig tradition), som inddrages i projektet, 
fokuserer på relationen mellem teknologi og menneske. Dette er interessant i forhold til vores projekt, da vi 
konstruerer et interaktivt teknologisk system. Relationen mellem menneske og teknologi, vil i henhold til 
vores problemfelt være relationen mellem robot og bruger. Denne relation vil vi undersøge og skabe en 
forståelse af, igennem den illusion af tillid som vi ønsker at opnå, da det er igennem dette, at mennesket 
interagerer med robotten. Altså vil forsøget på at opnå illusionen af tillid, være det der skaber mødet mellem 
robot og bruger igennem et interaktivt design. Følgelig, er det i denne sammenhæng, at STS dimensionen 
inddrages i projektet. 
I forhold til tillidsbegrebet der arbejdes med og den forståelse heraf, som afspejles i resten af projektet, 
inddrages en relevant teori og relevante begreber fra artiklen Trust and Distrust Definitions: One Bite at a 
Time (D. H. McKnight & N. L. Cherway, 2001). Fokus vil derigennem være at forstå hvordan robot og bruger 
spiller sammen i forhold til begrebet tillid. 
Dimensionen DK (forankret i en designvidenskabelig tradition), har fokus på udvikling og evaluering af 
systemer, processer og artefakter (Studieordning for Den humanistisk-teknologiske bacheloruddannelse, § 9, 
stk. 3). Da det kræves at konstruere og designe en robot for at besvare problemstillingen i projektet, gøres 
der fordelagtigt brug af dimensionen DK. Metoder og værktøjer fra DK inddrages til at organisere 
designprocessen for robotten. Derudover inddrages dimensionen i forhold til at evaluere det konstruerede 
teknologiske system – robotten. Overordnet, ønskes det at skabe en forståelse for og gøre brug af, hvordan 
teknologi kan re-designes og effektiviseret ved at indgå i en iterativ designproces ud fra modellen formuleret 
af Lawson i bogen ”How designers think: the design process demystified, 2006”, i kapitlet ”Route maps of the 
design process”.  
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Udover denne model, gøres der brug af metoden, Research through design as a method for interaction design 
research in HCI (Zimmerman, J., Forlizzi, J., & Evenson, S., 2007). Denne beskriver, hvordan vi tilegner os viden 
igennem analysen af interaktionsdesignet. Dette er relevant da, vi arbejder med interaktionsdesign, og da 
begge modeller tilsammen kan skabe et godt grundlag for nye design iterationer ved at udføre tests og tilegne 
os ny viden. 
Den sidste dimension, TSA (forankret i en teknisk videnskabelig tradition), centrerer sig omkring metoder som 
indgår i konstruktionen af teknologiske systemer og artefakter… (Studieordning for Den humanistisk-
teknologiske bacheloruddannelse, § 9, stk. 4). Gruppen er især interesseret i, at undersøge mulighederne i 
den tekniske konstruktion af robotten i forhold til problemstillingen, hvorfor der i projektet vil være et stort 
fokus på dette. Metoder som indgår i konstruktionen af robotten vil derfor blive undersøgt og beskrevet med 
teorier og begreber inden for den tekniske videnskab. Til dette inddrages teorien fra “Robot Programming – 
a Practical Guide to Behavior-Based Robotics” (Joseph L. Jones, 2002), hvori der bliver beskrevet metoder til 
behavioral robotics fungerer. 
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Metodeafsnit 
I dette afsnit vil vi redegøre for vores metode for at behandle vores problemstilling, hvordan vi vil finde 
relevant eksisterende viden om problemet og hvordan vi i en designproces sætter den viden i spil i en ny 
sammenhæng, for at få en forståelse af den sammenhæng og den viden vi bruger. 
Forskningsmetode til og redegørelse for indsamling af empiri  
Som nævnt tidligere vil vi i denne opgave undersøge, hvordan man kan skabe en illusion af, at en robot 
gennem sin adfærd udviser tillid til en bruger, derfor er vores undersøgelser fokuseret på en interaktion. 
Denne interaktion vi vil forstå ved at designe og konstruere en prototype af en robot, der skal vise denne 
tillid. Gennem test af prototypen opnår vi både viden om hvad der skal til for at give denne illusion af tillid, 
men også hvordan vi kan forbedre vores design for at opnår denne illusion.  
Vi har valgt at arbejde i en iterativ designproces, da vi gennem flere iteration af designet ville kunne opnå en 
dybere og bedre forståelse af den interaktion vi ønsker at skabe. I projektet vil vi kombinere vores viden om, 
robotteknologi og kunstig intelligens fra naturvidenskaben, og tillid fra psykologien, i et interaktionsdesign. 
Vi vil i vores projekt tilgå problemet som et interaktionsdesign, hvor vi skal samle viden om hvordan tingene 
fungere fra naturvidenskaben, viden om menneskelige relationer fra humanvidenskaben og teknikker til at 
dokumentere og evaluere brugen af vores design fra antropologien (Zimmerman et al., Research through 
design as a method for interaction design research in HCI).  
Research through design som en metode til Interaktionsdesign forskning, kan bruges til at skabe viden på tre 
forskellige områder. Identificere nye teknologier og nye muligheder for teknologien (Zimmerman et al., s. 
497). Skabe artefakter der fremlægger humanvidenskabelige teori i en konkret fysisk udformning 
(Zimmerman et al., s. 498). Give et helhedsbillede af interaktionen, hvor man ikke kun isoleret ser f.eks. på 
en funktion i designet, men på hele interaktionen (Zimmerman et al., s. 498). Vi vil prøve at skabe viden inden 
for alle tre områder, da vi vil identificere nye muligheder for robotteknologien ved at skabe et artefakt der 
fremlægger et tillidsforhold i en fysisk konstruktion og teste den i det offentlige rum, hvor vi via observationer 
og interview vil indsamle data om testen.  
Vi vil gennem hele processen dokumentere, med fotodokumentation, observation og interview, både vores 
produktion af prototyper og vores test af prototyperne. Denne dokumentation kan bruges til at få data, men 
også til at dokumentere processen, så andre kan reproducere den (Zimmerman et al.). Vi vil bruge 
observationerne til at skabe en forståelse af den adfærd robotten har og brugerens reaktion. Vi vil også kunne 
bruge observationerne til give os en sammenhæng mellem det de fortæller om deres interaktion og det de 
gjorde under observationen. Vores efterfølgende interview vil vi kunne bruge til at forstå hvilken opfattelse 
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brugeren havde af situationen og den interaktion der opstod. Vi vil også give rationelle begrundelser for de 
designvalg vi foretager os gennem designprocessen. Dem vil vi samle i et designrationale. 
Den iterative designproces starter med et problem vi vil løse og undersøge, men for at finde løsningen vil vi 
løbende gennemgå nogle aktiviteter. Vi vil undersøge og skabe en forståelse af hvilke krav der skal opfyldes, 
skabe en eller flere løsninger/prototyper, teste nogle af de implicitte eller eksplicitte kriterierne og til sidst 
beskrive designet. Disse aktiviteter udføres nødvendigvis ikke i den rækkefølge de står nævnt i, men nogle 
aktiviteter man løbende springer imellem gennem hele processen. Vi vil hele tiden arbejde med at definere 
og forstå problemet i søgen efter løsningsforslag og den endelige løsning. Denne designproces visualisere 
Lawson gennem denne model, der ikke skal læses for bogstaveligt, da enhver model af en designproces altid 
vil være alt for simpel.  
I vores projekt vil vi have en ide om hvordan vi løser 
problemet. Gennem en test få noget data vi kan analysere 
og evaluere hvordan den løste problemet og hvilke nye 
aspekter af problemet der opstod. Men vi vil også mens vi 
konstruere vores prototype, løbende analysere og 
evaluere vores design. Ligesom vi under test af prototyper 
vil få nye ideer til at løse problemet.  
 
Proces 
Vi vil starte vores designproces ved at konstruere en prototype, som et forslag til hvordan vi løser vores 
problem ud fra vores egen forståelse af tillid og ud fra den tekniske del af designet, hvordan man kan bygge 
en robot og hvordan man kan programmere den.  
Gennem test af prototypen, på brugere i det offentlige rum, vil vi kunne indsamle data der kan give os empiri 
omkring hvilke elementer af vores prototype som virkede efter hensigten og hvilke som ikke virkede. Vores 
indsamling af data vil ske gennem interview med testpersoner og observationer af testen, hvor brugeren 
interagerer med prototypen. Interviewet vil fokusere på, hvordan brugeren oplevede interaktionen, hvilke 
dele af prototypen der virkede og hvad brugeren mente der manglede, for at vores design ville løse vores 
problem. På den måde få mere viden om problemet.  
Den indsamlede data vil vi også bruge til at komme nærmere en løsning på problemet gennem en forbedring 
af vores prototype. Dataene vil vi indsamle som beskrevet af Zimmerman et al. gennem antropologens 
værktøjer, observation og interview. Denne data vil vi forstå og analysere ud fra en forståelse af den 
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humanvidenskabelig del af designet, nemlig tillid og en teknisk forståelse af kunstig intelligens. Gennem den 
iterative designproces vil vi gentage denne proces et par gange, hvor vi forbedre vores prototype, tester den 
og gennem en analyse af data fra testen skaber en ny prototype.  
Denne analyse vil både kunne fortælle os om vi fik fundet et svar på problemet og hvilke virkemidler kan 
dette svar består af. Vi vil i vores analyse også være opmærksomme på om der er andre ting der har spillet 
ind på brugerens oplevelse og hvordan de har spillet ind. Vi også analysere om vores interaktionsdesign har 
haft andre effekter på brugeren og hvis det har hvordan. Vi vil både kigge på hvordan brugeren interagere 
fysisk med prototypen, men også hvordan de beskriver interaktionen. I vores analyse vil vi skulle forholde os 
til vores egne spørgsmål som interviewer og de har haft nogen indflydelse på de svar vi har fået. Vores analyse 
kommer til at foregå gennem hele designprocessen for at kunne forbedre designet, både mens vi konstruere 
det, men også efter under og efter vores test. Vi vil beskrive analysen af selve vores design separat fra selve 
analysen af vores interaktion. Det ene er en analyse af konstruktionen, dens kode, hvordan det påvirkede 
brugeren og hvad der skulle til for at skabe opfattelsen. Det andet er en analyse af situationen, hvilke 
elementer spiller ind på situationen, hvordan er brugerens reaktion, hvordan interagere brugeren og 
observerer vi andet end tillid?  
I vores analyse af hvilke dele af konstruktionen der gav opfattelsen af tillid, vil vores fokus også være på hvor 
kompleks denne konstruktion har været og hvordan kompleksiteten har været med til at skabe opfattelsen 
eller mindske opfattelsen.  
Den nye prototype bliver skabt ud fra en bedre forståelse af både det problem vi arbejder med og virkningen 
af den prototype vi har testet. Gennem test vil vi støde på nye problemer, både ift. om vores prototype har 
den funktion vi ønskede inden testen, men også ift. om der opstår nye krav til en løsning af problemet der 
skal opfyldes.  
Gennem hver iteration vil vi bruge den empiri, vi har fået fra vores test til at evaluere vores prototype og 
blive klogere på hvad der skal til for at vores design løser problemstillingen. Overordnet, vil empirien fra vores 
tests give os en forståelse for, hvad der skal til for at skabe den ønskede illusion af tillid. Fokuset under 
designprocessen vil hele tiden være, at finde den bedste løsning til vores problem.  
Da vi i vores projekt vil arbejde med at designe et artefakt der gennem en interaktion vil skabe en illusion af 
tillid, vil vi komme til at arbejde på tværs af flere videnskabelige retninger. Til selve konstruktionen af 
robotten, vil vi hente viden om robotteknologi inden for den naturvidenskabelige retning. En viden om 
hvordan man ved hjælp af en computer kan konstruere kode, der får robotten til at bevæge sig, på en måde 
som skal skabe den ønskede adfærd.  
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Analysestrategi 
I analysestrategien redegør vi for valget af analysestrategi i opgaven. Der vil blive redegjort for hvordan vi 
gør brug den indhentede empiri og hvordan vi gør brug af teori fra KI, tillid og behavioral robotics. 
Afslutningsvis, vil der blive redegjort for hvilke begrænsninger den valgte analysestrategi medfører. 
Valg af analysestrategi 
 Teori 
o Kunstig intelligens 
 Teori: Minds, brains and science - John Searle 
o Tillid 
 Teori: Trust and Distrust Definitions: One Bite at a Time - D. Harrison McKnight, 
Norman L. Chervany 
 Empiri + Design 
o Iterativt design 
 Model: Route maps of the design process – Lawson 
o Research through design (RTD) 
 Metode: Research through design as a method for interaction design research in HCI 
- Zimmerman, J., Forlizzi, J., & Evenson, S. 
o Robotteknologi  
 Teori: Robot Programming - a Practical Guide to Behavior-Based Robotics - Joseph L. 
Jones 
For at forstå hvordan vi konstruerer robotten med det formål at opnå en illusion af tillid, gøres der brug af 
teorierne nævnt ovenfor inden for kunstig intelligens, robotteknologi og tillid. Teorierne vil blive brugt til 
først og fremmest at skabe en forståelse af begreberne, hvor vi gennem denne forståelse vil skabe et grundlag 
for projektets design. Udover disse teorier, gør vi brug af RTD for igennem vores tests at få en bredere 
forståelse for samspillet mellem disse i et interaktivt design. 
Modellen Route maps of the design process, bruges som fremgangsmåde til udformningen af vores design 
og vil skabe grundlag for vores analyse. Med denne model, har vi en prototype som vi tester og evaluerer i 
flere stadier. Hver enkel designiteration udføres med det formål at eliminere fejl og mangler ved at undersøge 
hvilke funktioner og virkemidler, der er med til at skabe illusionen af tillid til brugeren. Fokus i evalueringerne 
af vores tests er altså interaktionen mellem robot og bruger. Resultaterne af dette vil bunde ud den endelige 
analyse. 
Sammenhæng mellem empiri, teori og design til udarbejdelse af den endelige analyse 
I det følgende, bliver der redegjort for, hvordan empirien sammenkobler teorien og designet i en samlet 
analyse. Målet er at skabe et overblik over sammenhængen mellem de forskellige afsnit og teorier. 
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Research through design as a method for interaction design research 
RTD er en metode hvor, man igennem undersøgelser af et design, kan tilegne sig viden til et 
interaktionsdesign. I projektets sammenhæng, anvender vi denne teori til især at tilegne os viden omkring 
begrebet tillid og til at forstå interaktionen mellem robot og bruger igennem vores design.  
Vi vil ikke kun forstå vores problem isoleret inden for psykologien, inden for kunstig intelligens eller inden for 
robotteknologi. Det vil ikke give mening at undersøge vores problem isoleret inden for en videnskab, da vi 
strækker os over alle tre i vores forsøg på at finde den mest simple måde at skabe opfattelsen af tillid. Derfor 
må problemet undersøges holistisk på tværs af videnskaberne (Zimmerman et al.), hvilket vi vil gøre gennem 
RTD.  
RTD kobler på den måde vores teori sammen med vores design og bunder i en analyse og efterfølgende 
diskussion. Diskussionen vil være om vi har opnået en illusion af tillid, hvad der har spillet ind på at opnå 
illusionen, hvad der har skulle til for at opnå illusionen og om det er muligt. 
Begrænsninger 
I dette afsnit beskrives hvilke begrænsninger den valgte analysestrategi vil føre med sig og samtidig, hvordan 
vi forsøger at undgå disse begrænsninger bedst muligt. 
Når vi ikke tester enkelte funktioner men mere fokusere på at nå frem til en samlet løsning på vores problem, 
kan vi risikere ikke med sikkerhed at vide hvilke dele af designet der skaber tillidsforholdet. Vi prøver at 
imødekomme denne begrænsning ved at interviewe vores testpersoner og både inkludere interview og 
observation i vores analyse.  
Vi tester vores prototype i et offentligt rum, hvor der er mange faktorer der kan spille ind på interaktionen, 
men i stedet for at prøve og fjerne de ydre påvirkninger vil vi hellere teste i en virkelig situation ude i et 
offentligt rum. Vi vil imødekomme denne begrænsning ved at være opmærksom på det i vores analyse og 
diskussion og redegøre for relevante faktorer og påvirkninger udefra.  
Vi har ikke en fast gruppe af testpersoner vi vender tilbage til, hvilket kan gøre det svært at sammenligne 
vores tests, da der kan være stor forskel på alder, køn og erfaringer. Vi imødekommer det at der er skiftende 
testpersoner, ved at spørge bredt ift. alder og spørge begge køn og være opmærksom på om vi ser nogle 
tendenser i vores data, der kan være forbundet med en bestemt gruppe. 
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Teoriafsnit 
Tillid 
Vi arbejder i denne opgave med begrebet tillid og vil i den forbindelse forsøge at skabe en forståelse af 
begrebet. Hvordan kommer begrebet tillid i spil i brugerens interaktionen med vores robot? Hvordan skal det 
komme til udtryk i robottens adfærd over for brugeren? Hvordan viser robotten, at den har tillid til brugeren 
gennem sin adfærd? Hvordan overbeviser vi brugerne om eller skaber en illusion af, at robotten har tillid til, 
hvad brugeren gør og vil? 
Vi har valgt at forstå tillid og besvare disse spørgsmål ud fra Mcknights definition der både dækker over 
forståelsen af begrebet inden for økonomi, psykologi og en institutionsbaseret forståelse af tillid. Mcknight 
beskriver også tillidsvækkende overbevisninger, tillidvækkende intentioner, tillids relaterede adfærd 
konstruktioner, der er hentet fra psykologien.  
Mcknight og Chervany definerer først tillid gennem tillidsfulde intentioner, der overordnet forstås som en 
villighed til at være afhængig eller har en intention om at være afhængig af en anden, med en relativ 
sikkerhed, på trods af manglende kontrol over den anden, også selvom det kan have negative konsekvenser. 
Denne definition af tillid indeholder fire vigtige elementer der er forudsætning for en tillidsfuld intention. 
1. Sandsynligheden for negative konsekvenser, risiko eller usikkerhed gøre tillid vigtig men problematisk. En 
der udviser tillid til en anden er udsat for større potentiel skade som følge af et tillidsbrud, end fordele hvis 
den tiltroede holder tilliden.  
2. En parathed til at være afhængig eller stole på en anden er det centrale i tillidsfulde intentioner. Ved at 
være afhængig af en anden gør man sig sårbar over for resultaterne af den andens frihed til at handle. 
Handlingsfriheden er antaget i de tillidsfulde intentioner.  
3. En følelse af sikkerhed betyder man føler sig sikker, sikret og komfortabel (ikke angst eller frygt) over 
udsigten til at være afhængig af den anden. Den relative sikkerhed er relativ ift. i hvilken grad følelsen af en 
villighed til at afhænge af en anden.  
4. Tillidsfulde intentioner involvere en villighed der ikke er baseret på at have kontrol eller magt over den 
anden part. Denne del af definitionen antyder at tillid ikke er baseret på afskrækkelse. Frem for at have tillid 
til kontrol, har den tillidsfulde tillid til tillid. 
Da vores fokus er på hvordan man kan konstruere en robot der kan udvise tillid til en bruger gennem sin 
adfærd, vil vi starte med at se på hvilken adfærd der indgyder tillid hos brugeren. Mcknight og Chervany har 
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gennem sin artikel beskrevet tillids relaterede adfærds konstruktioner fra psykologien. Først definere 
Mcknight og Chervany tillids-relateret adfærd som værende når en person frivilligt afhænger af en anden 
person med en følelse af relativ sikkerhed, selvom det kan have negative konsekvenser. Her kan man se at 
der opstår et magtforhold hvor den der udviser tillid afgiver magt til den der bliver giver tillid. Ud fra dette 
vil en måde at skabe illusionen af tillid være at robotten afgiver noget magt over sig selv til brugeren, at 
brugeren får mulighed for at styre eller påvirke dens adfærd.  
Mcknight og Chervany beskriver også nogle underkonstruktioner af tillids-relateret adfærd, samarbejde, 
informationsdeling, uformelle aftaler, reduktion af kontrol, acceptere indflydelse, tildele autonomi, indgå 
forretningsaftaler.  
Samarbejde, reduktion af kontrol og acceptere indflydelse er de tre konstruktioner der kan skabe en 
afhængighed af brugeren og derved give en illusion af tillid.  
Samarbejde gør en afhængig af en anden, idet den anden kan forråde en. Samarbejde giver også mulighed 
for at nå en højere gevinst sammen end konkurrence, men gør også en afhængig af den andens handlinger 
og i samarbejdet. Vi kan her bruge samarbejde som model for vores interaktion, hvor brugeren først skal få 
robotten til at stole på sig før de kan samarbejde om at nå et bestemt mål eller løse en opgave.  
Reduktion af kontrol er en måde at vise tillid på, da man giver den anden part større handlefrihed uden man 
kan guide dem i mål og muligheden for at bryde tilliden uden man opdager det. Man stoler på modparten, 
skaber en afhængighed af vedkommende og udsætter sig selv for risiko. Denne reduktion af kontrol kan vi 
skabe ved at lade robottens adfærd være afhængig af brugerens adfærd og derved give brugeren kontrol 
over robotten, så robotten derved viser tillid til brugerens kontrol over den, der kan føre den ud i usikre eller 
farligste situationer for robotten.  
Accept af indflydelse ligger meget tæt op af reduktion af kontrol, da denne indflydelse kan gøre os afhængig 
af om den anden parts mening er korrekt eller forkert. Når vi konstruere robotten kan vi give mulighed for at 
bruger har indflydelse på robottens valg eller dens adfærd, ved at give brugeren indflydelse på dens valg og 
hvilke handlinger den udføre.  
Tillid kræver evnen til at føle, og vi ønsker at vores robot skal kunne udvise tillid, hvilket forudsætter en 
bevidsthed. Bevidsthed er ikke en evne robotter har, så derfor skal vi prøve og finde ud af, hvordan vi kan 
simulere det. Til det bruger vi svag kunstig intelligens, som er en måde hvorpå vi kan simulere en form for 
intelligens. Kunstig intelligens vil nærmere blive beskrevet i det efterfølgende afsnit. 
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Kunstig intelligens 
Dette afsnit søger at beskrive kunstig intelligens og at få en forståelse for blød og stærk kunstig intelligens 
igennem bogen Minds, Brains and Science af John Searle, 1984. Vi søger i opgaven svar på, hvad der skal til 
for at simulere menneskets evner eller sagt på en anden måde; skabe en illusion af, at en computer har 
menneskelige evner. I projektet er dette fokuseret omkring det at have tillid. 
Først og fremmest, hvad er kunstig intelligens egentlig? Thomas Bolander, lektor ved DTU Informatik, gør et 
forsøg i at besvare dette ved at adskille de to ord i begrebet ”kunstig” og ”intelligens”. Han beskriver ordet 
kunstig som noget der er menneskeskabt som ligner eller deler funktion med noget som findes i naturen. 
Eksempler herpå er; kunstige negle, kunstige ben eller lignende. Om ordet intelligens i begrebet, skriver han, 
at det ”refererer til at det er den menneskelige hjerne vi forsøger at efterligne” (T. Bolander, AIintro.pdf, 
2010). Altså går kunstig intelligens groft sagt ud på at lave kunstige hjerner eller noget som efterligner dette. 
Det er her, at John Searle deler KI op i to kategorier, blød KI og stærk KI. Den bløde KI er computerens evne 
til at simulere menneskets intellektuelle evner og samtidig få andre til at tro at den er intelligent, selvom den 
ingen forståelse eller bevidsthed har – altså at skabe en illusion af, over for mennesker, at en computer er 
intelligent. Den stærke KI er troen på, at man kan få computere til at tænke og have en bevidsthed ligesom 
os mennesker. Det er Searles stærke overbevisning at stærk KI ikke kan opnås men at man sagtens kan 
simulere intelligens. 
Searle omtaler blandt andet The mind-body problem som handler om forholdet mellem bevidsthed/sindet 
og hjernen. I denne forbindelse beskriver han det, at mennesker har bevidsthed, som et mysterium som 
endnu ikke er blevet løst. Han citerer følgende: 
“We think of ourselves as conscious, free, mindful, rational agents in a world that science tells us consists 
entirely of mindless, meaningless physical particles. Now, how can we square these two conceptions? How, 
for example, can it be the case that the world contains nothing but unconscious physical particles, and yet 
that it also contains consciousness?” [J. Searle, Minds, Brains and Science – The mind-body problem, 1984] 
Searle opstiller med dette i virkeligheden et paradoks. Det stiller spørgsmålstegn ved, hvordan det skulle 
kunne være muligt, at vi som mennesker skulle kunne have bevidsthed, hvis det er sådan, at verden 
udelukkende består af hjernedøde, meningsløse fysiske partikler. Det vil sige, at enten har fysiske partikler 
bevidsthed, ellers består vi af et uforklarligt sind, som er det der er årsagen til vores bevidsthed. Hvis vi 
forholder os til, ifølge videnskaben, at fysiske partikler ikke har en bevidsthed, kan vi som udgangspunk gå 
ud fra, at vi ikke kan konstruere noget med en bevidsthed. Altså er stærk kunstig intelligens ifølge Searle ikke 
muligt, hvorfor det også giver mest mening for os i projektet at forholde os til den bløde definition, som er 
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robotter som mere eller mindre er i stand til at efterligne menneskets intellektuelle evner, dog uden en 
bevidsthed eller forståelse. 
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Design 
I dette afsnit beskriver vi vores design proces. Afsnittet er delt op i iterationer, hvor hver iteration er en 
prototype af vores projekt som vi har testet. Vi beskriver her hvordan den prototype vi startede med er 
konstrueret og hvilke ændringer fra iteration til iterationer og hvorfor vi har lavet disse ændringer. 
1. iteration 
Vores første iteration tog udgangspunkt i en line following robot konstrueret og programmeret af Nikolaj 
Møbius fra FabLab RUC2. Den fysiske konstruktion af robotten skete ved at bruge tegninger vi fik fra 
Nikolaj Møbius. Tegningerne downloadede vi til lasercutteren på FabLab RUC, der skar dem ud i 4 mm. 
MDF plade, så det passede med samlingerne i konstruktionen. 
Robotten bestod af en bundplade, to hjul, to stolper, to kanter og en topplade. På bundpladen var der 
monteret et Arduino Uno board3, et sensormodul til at registrere linjen og to servoer.  
Et Arduino er “et open-source elektronisk prototype 
platform baseret på fleksibelt, nemt-at-bruge 
hardware og software”. (Arduino - 
http://arduino.cc/, 05.06.14). Arduino kan ved hjælp 
af sensorer opfatte sine omgivelser og påvirke 
omgivelserne ved hjælp af motorer, lys, lyd og 
andre aktuatorer (Arduino - http://arduino.cc/, 
05.06.14). Arduino boardet består af en 
microcontroller der kan programmeres til at sende bestemte signaler til aktuatorer alt efter hvilke sensor 
værdier den modtager. 
Sensormodulet bestod af en diode der har en lyssensor på hver side. Hvis robotten bevæger sig væk fra 
den sorte linje vil lysdioden reflektere mere lys på det hvide underlag, på den ene side af stregen. Da der 
sidder en lyssensor på begge sider af dioden vil værdierne fra dem fortælle os hvilken side af den sorte 
streg robotten er på og kan ved hjælp af en PID sensor kode korrigere robottens retning.  
                                                          
2 FabLab RUC: http://www.ruc.dk/uddannelse/bachelor/humanistisk-teknologisk-bacheloruddannelse/fablab-ruc/,   05.06.14  
3 Arduino, Arduino BoardUno: http://arduino.cc/en/Main/arduinoBoardUno, 05.06.14 
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De to servoer blev monteret med strips på bundpladen i de dertil skårne huller, hjulene blev monteret 
på servoerne ved hjælp af medfølgende beslag. Kantpladerne og stolperne blev monteret på bund og 
toppladen på dem. 
Ideen var at robotten skulle følge en sort linje på gulvet. Linjen ville have en forgrening hvor den deler 
sig i to eller flere retninger og dermed skulle der opstå en situation, hvor robotten skulle træffe et valg. 
Robotten skulle selv have en præference, ligesom man som bruger skulle træffe et valg. 
Sammenhørigheden mellem brugerens og robottens valg ville påvirke en værdi der skulle repræsentere 
robottens tillid til brugeren. En værdi der ville stige og falde alt efter om ens valg harmonerede med 
robottens. Hvis værdien efter flere valg, oversteg et vist punkt, ville robotten så kunne vise tillid ved at 
køre den retning brugeren vælger, selvom det ikke er den retning robotten selv valgte.  
Selvom konceptet var spændende nåede vi aldrig til at teste det, da det teknisk var alt for komplekst og 
der ville være nogle svære tekniske udfordringer, som skulle overkommes inden vi ville nå til at kunne 
teste vores tillids adfærd. Det største problem ville være at få robotten til at registrere linjen forgrener 
sig, derefter hvor mange forgreninger der er og også hvor de befinder sig.  
Vi valgte at beholde selve konstruktionen, men at gå helt væk line following konceptet og den tilhørende 
kode.  
2. iteration 
Med hjælp fra Mads Høbye PhD i interaktionsdesign som også arbejder hos FabLab på RUC. Med hans 
hjælp nåede vi frem til en ny konstruktion, hvor det gik ud på at nærme sig robotten langsomt for at den 
ikke skulle køre væk fra en. Vi fjernede sensor modulet fra 1. iteration og tilføjede en infrarød afstands 
sensor4, der kunne måle om der befandt sig nogle objekter foran robotten/sensoren. Vi fik et bibliotek 
til at styre servoerne5 og hjælp til at konstruere to forskellige stykker kode som skulle give robotten 
adfærd.  
 
 
                                                          
4 Infarød afstandssensor, http://www.sharpsma.com/webfm_send/1208, 05.06.14 
5 Bibliotek til stryring af servoerne,  
https://www.dropbox.com/sh/rsvocwkp1rj5bfo/AABnXMJigiQakV2_lJKQpNJ7a/animism_bot_serial, 05.06.14 
RUC - HumTek Tillidsrobot – Gruppe 15 2. semester, forår 2014 
26 af xx 
 
 servo_change(left_motor, (round(distance / 6.0f - 50.0f) * -0.5f)); 
 servo_change(right_motor, (round(distance / 6.0f - 50.0f) * -0.5f)); 
(Bilag 4: Arduino kode, version 1) 
Den ene sku få robotten til at bevæge sig hurtigt baglæns, hvis man bevægede sig hurtigt tæt på eller 
langsomt baglæns, hvis man bevægede sig langsomt tæt på.  
float dif = distance - olddist; 
  Serial.print("distance: "); 
 Serial.print(distance, 0); 
 Serial.print("\t"); 
 Serial.print("\t"); 
 Serial.print("dif: "); 
 Serial.println(dif); 
 
 if (dif > 230) { 
   Serial.println("Runing away"); 
   servo_change(left_motor, -10); 
   servo_change(right_motor, -10); 
   delay(1000); 
 } 
 else { 
   servo_change(left_motor, 0); 
   servo_change(right_motor, 0); 
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 } 
 delay(200); 
 olddist = distance; 
(Bilag 5: Arduino kode, version 2) 
Den anden skulle få robotten til at køre baglæns et stykke tid i et fast tempo, hvis man bevægede sig for 
hurtigt tæt på. Nærmede man sig robotten langsomt nok skulle den stå stille. Vi testede begge kode 
funktioner og valgte den sidste, da den havde den tydeligste ændring i adfærd.  
Efter at have testet koden testede vi forskellige sensorer. En infrarød (Sharp GP2Y0A21YK) der havde en 
funktionel rækkevidde mellem 10 og 80 centimeter. Vi ville gerne se om der var en sensor som kunne 
måle længere, så robotten allerede reagerede når en person gik hen imod robotten. Vi prøvede derfor 
med Sharp GP2Y0A710K0F, der har en funktionel rækkevidde på 100 til 550 centimeter. Sensoren viste 
sig at være svær at bruge, der er meget bevægelse på så lang rækkevidde, hvilket giver udslag i 
signalerne. Der var store skift i værdierne når man var nærmere end en meter fra sensoren, hvilket 
gjorde vi ikke kunne bruge den til bevægelse tæt på. Da ingen af sensorerne virkede tættere på end 10 
centimeter, prøvede vi en tredje sensor. Den tredje sensor var en ultralydssensor (Ultrasonic Range 
Finder SDM-IO), som havde en funktionel rækkevidde på 0 til 150 centimeter, men som også krævede 
en del kode for at komme til at virke. Vi gik væk fra den og gik tilbage til at få vores robot til at virke med 
den første lille infrarøde sensor. 
3. iteration 
Efter en test af vores nye kode, vi foretog med nogle medstuderende, fik vi foreslået at give den en start 
adfærd der ændre sig når man interagere med den. Vi prøvede at få robotten til at bevæge sig i en blød 
bue forlæns, men det gjorde det svære at nå hen til robotten idet, både dens egen bevægelse og ens 
hånds bevægelse påvirkede sensorværdierne.  
I stedet for at give den en adfærd før brugeren interagere med den, fik vi nogle værktøjer og noget kode 
fra Mads Høbye. Vi fik tilføjet nogle ekstra udregninger i koden, så det krævede en mere ensartede 
hastighed i bevægelsen mod sensoren, før man fik lov til at røre robotten. Så hvis man bevægede sig for 
hurtigt hen mod sensoren ville der komme udsving i værdien, som ville hæve en værdi der confused. 
Det gør at brugeren kan have lidt udsving i hastigheden, da confused skal nå en vis værdi, før move back 
RUC - HumTek Tillidsrobot – Gruppe 15 2. semester, forår 2014 
28 af xx 
 
bliver sat i gang, har udsvingene ikke direkte betydning. Der skal være en stor change værdi over længere 
tid, før at move back bliver sat i gang. 
void experiment4() // 
{ 
 float _distance = distance; 
 float _change = change; 
 
 for (int i = 0; i < 40; i++) { 
   _distance = _distance * 0.99f + ((float)analogRead(0)) * 0.01f; 
   _change = _change * 0.99f + abs(_distance - oldDistance) * 200.0f * 0.01f; 
   oldDistance = _distance; 
 } 
 tolorence = 45; 
 sensitivity = 20; 
 if (change > tolorence) { 
   confused = confused + sensitivity; 
   confused = constrain(confused, 0, 1000); 
 } 
 confused = confused - 1; 
 confused = constrain(confused, 0, 1000); 
 
 if (confused > 500 && distance > 300) 
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 { 
   motor_speed = round(-1 * confused / 100.0f); 
   // move back!! 
   servo_change(left_motor, constrain(motor_speed, -90, 90)); 
   servo_change(right_motor, constrain(motor_speed, -90, 90)); 
   back = true; 
 } 
 else { 
   back = false; 
   servo_change(left_motor, 0); 
   servo_change(right_motor, 0); 
 } 
 change = round(_change); 
 distance = round(_distance); 
 gUpdateValue(&distance); 
 gUpdateValue(&back); 
 gUpdateValue(&change); 
 gUpdateValue(&confused); 
} 
(Bilag 5 Arduino kode version 2) 
For det første starter den nye kode, med at lave et middel gennemsnit af de første 40 målinger, både på 
afstanden(distance) og på forandringen i afstand(change). Vi har så en if-statement der går ind og ser, 
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om change er større end den variable, vi har kaldt tolerance, som kan justeres til at give bedst mulige 
behavior.  
Hvis change er større end tolerance går det ind og påvirker en variable der hedder confused, som vi 
bruger senere i et andet if-statement. Dette sker ved at lægge “variable sensitivity”, vi inden har definere 
til 20, til “confused”. Confused bliver så også begrænset til minimum at være 0 og maximum at være 
1000. Så hvis “change” forbliver større end “tolorence”, bliver der lagt 20 til i hver frame, så efter 500 
frames er “confused” kommet til sin max værdi. Efter dette if-statement, ligger der en beregning der 
trækker 1 fra confused i hver frame, hvor change ikke er større end tolerance. 
Vores næste if-statement bruger confused og distance, ved at spørge om confused er over 500 og 
distance er over 300 og er dette tilfældet, starter en adfærd. Adfærden, er at motorerne køre baglæns 
med en hastighed, der bliver mindre jo mindre confused værdien er. Hvis if-statementet ikke er opfyldt 
skal motorhastigheden være 0.  
Alt denne kode skulle gerne gøre at hvis man bevæger sig langsomt hen mod robotten indenfor 
sensorens måleområde, så køre den ikke baglæns, da change gerne skulle være nogenlunde den samme 
og ikke får confused til at stige over de 500. Men kommer man fra siden eller hurtigt for tæt på, så stiger 
confused så meget så hurtigt at den hurtigt køre baglæns.  
Vi fik også et værktøj af Mads Høbye, til at kalibrere vores robot, et GUINO program6. Til programmet 
hørte også et arduino bibliotek som vi skulle bruge til at overføre værdier fra arduino boardet til GUINO 
programmet. Programmet giver os mulighed for at se sensor værdierne i en real time og ændre i 
værdierne for vores variabler, så den rette adfærd opstår ved den rette påvirkning. 
4. iteration 
Efter vores anden test, skulle vi gøre robotten trådløs, da mange brugere troede vi fjernstyrede robotten 
gennem et USB kabel der sad til robotten for at give den tilstrækkelig strøm til servoerne. Vi oplevede 
også at nogen hev stikket ud under testen. Men hjælp fra FabLab’et fandt vi ud af at bygge et batteri fra 
en skruemaskine ind i robotten så den kunne være trådløs og holde længere. Vi blev nød til at ændre på 
selve konstruktionen, hvilket også gav os anledning til at lave en bedre montering af vores sensor. Først 
skulle vi montere en DC-DC set-down converter7, der kan konvertere de 12 volt der kommer fra batteriet 
                                                          
6 Guino program, http://www.instructables.com/id/Guino-Dashboard-for-your-Arduino/, 05.06.14 
7 DC-DC set-down converter, http://imall.iteadstudio.com/im130731002.html, 05.06.14 
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til 5 volt, da servoerne maks kan tag 6 volt jævnstrøm. Strømmen der kørte servoerne fra arduino 
boardet blev afmonteret og strømmen fra DC-DC converteren der er tilsluttet 12 volts batteriet, tilsluttes 
servoerne direkte. Servoernes signal ledninger skal stadig være tilsluttet arduino boardet ved pin 6 0g 7 
for henholdsvis højre og venstre motor. Vi blev nød til at skære hul i vores bundplade for at få plads til 
batteriet og ændre den klemme ledningerne sidder i. Batteriet der endte med at fylde store dele af 
toppladen gjorde at vi skulle konstruere en ny plade til sensoren over batteriet, der samtidig var med til 
at holde batteriet på plads. Til sensoren fik vi konstrueret en ny plade der fikserede sensoren bedre. 
Strømmen til arduino boarded løste vi ved at montere et 9 volts batteri der ved hjælp af strips, blev limet 
fast under toppladen. Under testene mellem forrige og denne iteration, erfarede vi også at det 
afskrækkede nogle brugere fra at nærme sig robotten, da de kunne se ledninger og motorerne, og derfor 
valgte vi at lave et klæde for at dække robotten. Vi havde nogle problemer med robottens hjul kørte 
mod klædet og trak det af, så vi satte det fast til batteriet med en elastik rundt om klædet og batteriet.  
Vi prøvede dermed også med et nyt stykke kode at give den en adfærd der afspejlede confused værdien. 
 if (confused > 200 && distance < 300) { 
   direction_change = direction_change + 1; 
   if (direction_change < interval) { 
     motor_direction = 1; 
   } 
   else if (direction_change == interval) { 
     motor_direction = 0; 
   } 
   else if (direction_change == interval + pause) { 
     motor_direction = -1; 
   } 
   else if (direction_change == (2 * interval) + pause) { 
     motor_direction = 0; 
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   } 
   else if (direction_change == (2 * interval) + (2 * pause)) { 
     direction_change = 0; 
   } 
   motor_speed = round(-1 * confused / 100.0f); 
   servo_change(left_motor, motor_direction * motor_speed); 
   servo_change(right_motor, -1 * motor_direction * motor_speed); 
 } 
(Bilag 5: Arduino kode, version 2) 
Koden består af et if-statement der kræver værdien for confused er over 200 og distance er under 300. 
Når de kriterier er opfyldt skal robotten udføre en behaviour, der får robotten til at dreje fra den ene til 
den anden side ved at skifte retningen på motorerne som vist på tegningen nedenfor. 
Det gøres ved at have en counter(direction_change) der tæller 
frames og have en motor_direction der skifter værdi mellem -1, 0 
og 1. Motor_direction ændres gennem en række if-statement, der 
spørger hvor stor værdien for direction_change er blevet.  
Vi har sat to nye variabler, som vi kan ændre alt efter hvor lang tid 
motoren skal køre i en retning(interval) og hvor længe de skal stå 
stille inden de køre i den anden retning(pause). Når direction_change har fået motoren til både at køre 
den ene og den anden vej, bliver den sat tilbage til en værdi på 0 for direction_change, så adfærden kan 
gentage sig. Vi sætter motor_speed ved hjælp af confused, så jo mere forvirret robotten er des hurtigere 
køre den fra side til side. Til sidst er der koden for at få servoerne til at køre. Har har vi ganget den ene 
med -1 for at få den til at køre modsat retning end den anden motor, så robotten køre rundt om sig selv.  
Denne kode skulle gerne give en oplevelse af at jo højere værdien er for confused(forvirret), des mere 
forvirret bliver robotten og får en mere urolig og forvirret adfærd. Vi endte med at fjerne koden, da dens 
ekstra bevægelse gik ind og påvirkede sensorværdierne. De objekter der befandt sig foran den ville give 
ændringer i afstandsmåleren, som så ville få den til at blive ved med at køre fra side til side.  
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Analyse 
Analyse af interviewene & hvad lærte vi fra forsøgene 
1 forsøg, 20 marts (Ros Torv) 
Ud fra vores første forsøg har vi konstateret at vores robot ikke var hurtig nok til at reagere på 
forsøgspersonens håndbevægelse idet han ville tage tingen fra den. Vi lagde også mærke til at test personen 
spurgte om den gjorde noget, og det får os til at tænke at vi skal have noget som skjuler ledningerne. Vi kan 
konstatere at robotten skal forbedres i dens tilbagekørsel og reaktions tid og vi skal have nogle bedre 
spørgsmål til vores deltagere samt dens udseende.  
Robotten skal forbedres i dens tilbagekørsel og reaktions tid og vi skal have nogle bedre spørgsmål til vores 
deltagere. Selve tilliden mellem brugeren og robotten kunne ikke rigtig ses i det første forsøg.  
2 forsøg, 21 marts (RUC) 
I vores andet forsøg erfarede vi at den kører for skævt i forhold til brugeren, så vi skal kalibrere dens kørsel. 
Vi har også erfaret at brugeren ikke endnu kan se tillids formålet med den før vi fortæller hvad forsøget går 
ud på. Citatet viser det, 1 Studiekammerat deltageren : "Men hva er det ikke meget simpelt, er den ikke bare 
sat til, at hver gang den ser mig så køre den baglæns?" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 2). Selve 
robotten skal også have en bedre respons tid så den reagere mere på håndbevægelsen så det ikke bliver for 
nemt at tage tingen. 
Vores robot skal forbedres i dens kalibrering og reaktions tid samt vi skal have en bedre og mere tiltrækkende 
ting til deltageren.  
3-13 forsøg, 23 marts (RUC) 
I vores tredje forsøg havde vi tilføjet et forsøg vi havde lært fra vores mentorvejledning. Forsøget går ud på 
at tage en ting ud af hånden på en person med alle de knep som man nu kan. Forsøgets mening er at man 
skal kunne spørge om tingen i stedet for at bruge kræfter på at tvinge den ud af hånden på personen. Det vil 
sige kommunikation er en vigtig evne at kunne. 
I det tredje forsøg brugte vi den overnævnte metode, til at få tanker i gang hos deltageren om at han skulle 
tænke over hvordan robotten ville reagere ligesom hvis det var en kat eller en hund. 
Her havde vi tænkt på tillid i form af at gå stille og roligt hen til robotten og dermed kunne man få karamellen 
så brugeren har en tillid robotten. I det at deltageren går ned efter karamellen kører vores robot hurtigere 
tilbage hvilket vi ser som et fremskridt i vores design proces. Det er en forbedring i forhold til de sidste 2 
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tests. Ledningen var dog et problem idet den ikke kunne køre så langt tilbage så derfor skal vi have sat et 
batteri på. Alt i alt virkede vores 3 forsøg bedre samt vi fik en god respons på vores test i form af at deltageren 
havde en form af fornemmelse for en tillid fra robotten til brugeren dog var der også en reaktion på at du 
den ikke reagerede så meget "Næ der var ikke.. Jeg blev nu mere forbavset over at den ikke reagerede mere."  
(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 3) Dog var han ikke i tvivl om at han deltageren skulle tage 
karamellen fra robotten stille og roligt "Jaa... altså jeg tænkte jeg skal være lidt forsigtig med at tage 
karamellen for at få den" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 3) og at det mindede om hans hund 
derhjemme "Ja.. ja ja, det er ligesom min hund derhjemme". (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 3) Vi 
lærte at vores metode virkede til at få nogle tanker i gang hos deltageren, angående at være mere forsigtig 
og have lidt tillid til robotten. Vi skal dog have et batteri i stedet for ledning, det positive var at vi havde lavet 
ændring i motor_speed så den kørte reagerede hurtigere tilbage i forhold til at deltageren kom hurtigt ned 
til den så de kom til at tænke på hvorfor den gik tilbage. 
I det 4. forsøg, lagde vi mærke til at deltageren var hurtigere til at spørge om at få karamellen fra 
intervieweren og prøvede ikke på at åbne hånden. Deltageren gik efter det første forsøg forsigtigt hen til 
robotten og tog stile og roligt karamellen fra den, hun spurgte dog robotten først.  
Vi lagde også mærke til at deltagerens datter var interesseret i robotten og karamellerne. Moren overvejede 
situationen mere end vores tidligere deltagere og tog tanken med at hvis man spurgte eller gik langsomt hen 
til den kunne det værre at robotten var mere venlig ligesom med det første forsøg med karamellen i 
interviewerens hånd. 
Dette kan ses med citatet: "Moren spørger robotten kort efter det første forsøg." (Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 4)"  "Moren: "Må jeg få karamellen?"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 4). Hun 
takker den derefter "Moren: "Tak! Var det det?"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 4). Deltageren i 
forsøget tog til eftertanke at gå forsigtigt hen til robotten efter at have oplevet at det hjalp og spørge efter 
karamellen i den første del af forsøget og fik dermed også karamellen fra robotten fordi hun gjorde det 
sikkert. Hun spurgte også om karamellen til robotten så hun troede den ville reagere på stemmen og måske 
havde nogle " Moren: "Så den har følelser?" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 4) og " Moren: "Ja.. så 
den kan registrere kropsprog tænker du?" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 4). Hun siger dog det 
minder lidt om en hverdags situation i det "Moren: "Ja.. altså hvis det var mig så ville jeg også automatisk 
trække mig selv tilbage hvis der kom en og ville tage noget fra mig". (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 
4) 
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I det 5 forsøg var deltageren hurtig til at tage karamellen ud af interviewerens hånd. Deltageren troede at 
robotten var stemmestyret ligesom hvis man snakker til et menneske, dvs. at man kunne kommunikere med 
den og dermed spurgte hun den om hun måtte få karamellen men fik ingen respons. Deltageren siger at det 
var ligesom med intervieweren at hvis hun spurgte den var der måske en chance for at få den ""Må godt få 
karamellen". (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 5) "Pigen: "Det var fordi jeg tænkte at hvis jeg kunne 
spørge dig om man kunne få karamellen så kunne jeg også spørge robotten  om det""(Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 5) " Ja jeg troede  den ville give mig den"(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 5) 
Derefter gik deltageren efter og tage karamellen men blev lidt skræmt og tabte den efter at robotten kørte 
baglæns. Deltageren prøvede og tage den igen og sagde at der var en slags tillid mellem robotten og 
personen. Deltageren følte der var en forbindelse mellem hende og en robotten. "Tigdem: "Kunne den være 
lidt bange?" Pigen: "Jo det kunne den vel godt.. Ja" Ja hvis der var nogen som kom hen og tog en karamel fra 
mig ville jeg også måske også bare gå. Tigdem: "Hvis vi siger det handler om tillid" Pigen: "Ja så vil jeg sige 
det passer nok meget godt". (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 5) 
Vi lærte at vi havde ud fra vores programmering af robotten, skabt en slags tillid men at robotten stadig 
skræmmer deltageren og at den skal måske skulle dække for ledninger. Dvs. dens udseende skulle ændres. 
Observationer og citater viser dette. Hun spørger først "Pigen: "Hvad sker der hvis man tager den.. bider den 
så?". "Hun bliver lidt forskrækket og prøver at tage karamellen igen".  (Bilag 1, transskriberet interview, 
forsøg 5) "Pigen rækker ud efter karamellen og bliver en smule forskrækket idet Robotten går bagud og taber 
karamellen så den lander på robotten igen." (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 5) 
Det 6 forsøg viste os at vores tillids robot var blevet forstærket endnu mere efter vi havde ændret dens 
hastighed i at køre tilbage med dens motor_speed. Ifølge deltageren følte hun sig skræmt som nogle af vores 
andre deltagere og troede vi var ude på at gøre noget mod hende. "Pigen rør forsigtigt ved robotten" (Bilag 
1, transskriberet interview, forsøg 6) "Pigen: "Der sker ikke noget vel?" (Bilag 1, transskriberet interview, 
forsøg 6) "Pigen: "At det ville komme til at gøre ondt mig" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 6). Pigen: 
"At i havde en eller anden lumsk bagtanke" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 6). Hun sammenlignede 
forsøget med tillid mellem et menneske og hende selv "Pigen: "Øhmmm.. det havde nok noget med noget 
tillid at gøre, jeg har ikke rigtig tillid til at andre som jeg ikke kender".(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 
6) 
Vi fandt frem til at den skal have en beklædning så den ikke skræmmer folk samt at vi den skulle reagere lidt 
hurtigere på folks hånd bevægelser og de sammenligninger vi gerne ville have frem, kom frem hos vores 
deltager i det hun sammenlignede det med hverdagens hunde og katte eksempel "Pigen: "altså.. altså.. nu 
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har jeg hund. Det kan jeg sammenligne det med." (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 6) Pigen: "Ja med 
gensidig tillid, og at man stoler på hinanden"."... samt forholdet med sin hund derhjemme med en gensidig 
tillid." (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 6) 
I vores 7 forsøg viste det at børn i alderen fra 12 år ikke viste særlig meget frygt for selve robotten, og de gik 
også hurtigt i gang med at åbne hånden på intervieweren "Pigen rækker ned og tager karamellen fra robotten 
meget hurtigt. Robotten kører efter hun har taget karamellen "(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 7) 
Deltageren virkede ikke skræmt på noget tidspunkt men troede at robotten ville køre væk fordi den havde 
hjul og ledninger, hvilket fører frem til at udseende endnu engang har betydning for tilliden imellem brugeren 
og robotten. Tigdem: "Hvorfor ville den køre væk fra dig?" Pigen: "Fordi den er bange.."" (Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 7) og hun havde en fornemmelse af at den blev bange fordi hun kom for 
hurtigt hen til den, ligesom med en fugle eller en hund men hun var lidt usikker i hendes svar.  
Udseendet på vores robot betyder en del, samt at vores deltager som var et barn i 12 års alderen var mindre 
bange for at få stød og blev ikke så nemt skræmt ved selve det at tage karamellen fra robotten som de andre 
voksne gjorde i de tidligere forsøg. De ligger dog mere mærke til hjulenes betydning og ledningernes som en 
del af at den køre væk fra hende. De ser det nærmest mere som et legetøj i forhold til et tillidsforhold idet 
hun nævner at den har hjul og ledninger. ""Pigen: "Fordi der var ledninger til" (Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 7) "Pigen: "Fordi den havde hjul"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 7).  
Deltageren i vores 8. forsøg prøver at tage karamellen ud af interviewerens hånd med det samme og kan ikke 
se nogen anden måde før intervieweren siger at han jo kunne spørge pænt. Der var stor interesse for 
robotten imens forsøg 1 var i gang. Han troede ikke den ville bevæge sig særlig meget tilbage og at man kan 
jo ikke spørge den ligesom med et menneske om man måtte få karamellen. Han kunne dog godt se 
sammenhængen mellem robotten og katten idet han følte robotten havde ligesom en kat, et instinkt og en 
fri vilje idet den bevægede sig væk fra en som kom lidt for hurtigt hen til den.  
I det 9'ende forsøg "Pigen: "Nårh ja. en kat ville nok gå tilbage hvis man kom hurtigt nok hen til den"" (Bilag 
1, transskriberet interview, forsøg 9)  Pigen:" Det er nok dens instinkt.. men også at den har sin fri vilje"" (Bilag 
1, transskriberet interview, forsøg 9) Elektronikken tiltrækker lidt mere opmærksomhed og dermed skal vi 
prøve og dække over selve robotdelene, dvs. ledningerne og hjulene så de ikke tiltrækker så meget 
opmærksomhed og mere have fokus på selve tillids princippet. Dette er baseret ud fra observations med at 
han står længe og interesseret og kigger på robotten. "Sikkerhedsvagten: "Har det noget med robotten at 
gøre"(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9). Deltageren tror hun skal tage eller prøve og få karamellen 
og bruger feje tricks som at kilde Tigdem. Hun siger at hun ikke måtte tale til Tigdem dog er hun er meget 
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nysgerrig om hvad robotten kan. "Damen: "Jamen hvad kan den" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9) 
"Damen: "Må jeg slet ikke få noget af vide om hvad den kan"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9) 
Til start sammenligner hun den med en hund og siger at hvis hun kaldte på den ville den komme " Damen: 
"Hvis det nu havde været en hund så kunne jeg bare sige kom.."" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9) 
og hun spørger om den er så intelligent: Damen: "Er den så intelligent". (Bilag 1, transskriberet interview, 
forsøg 9) 
 Hun virker bange for om den gør noget ved hende "Så jeg kan ikke få mere ud af det, siger du... Altså om den 
kan beskytte sig eller Ja jeg ved jo heller ikke om du taler sandt... Jamen man kunne jo godt tro man fik stød 
eller sådan" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9). Hun går dermed rundt om robotten i en cirkel og 
spørger om den kan sige lyde. "Damen går rundt om robotten i en cirkel og undersøger den... Altså man kan 
godt se den står stille når man kigger ned på den ik?" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9) "Hun sætter 
på knæ og studere den og prøver og sige "kom" " Damen sætter sig på knæ og studere robotten i et godt 
stykke"  (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9) Hun tør bestemt ikke at røre den fordi hun begynder og 
trække i ledningen med robotten hen til sig og ledningen ryger ud. "Damen: "Jeg tør altså ikke røre ved den" 
Tigdem: "Den bider ikke" "Damen: "Ej men det tør jeg altså ikke" "Damen tager ledningen og trækker robotten 
hen mod sig forsigtigt Damen: "Nu kører den fra mig, jeg syntes ikke den er særlig venlig" Ledningen ryger ud 
af robotten. (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 9). Hun er overbevist om at den er programmeret til at 
stikke af.  En vigtig pointe er at hun nævner at den ikke er særlig tillidsvækkende men dog men den minder 
om en kat idet katte kradser hvis man kommer for hurtigt hen til dem med hånden dog at den kører bagud i 
stedet. Hun havde lidt frygt for at robotten kunne give stød, eller bide, eller noget helt andet, eller at der 
noget ud af den.  "For af frygt for hvad den gør, ligesom katten der kan finde på at kradse".  "Ja at den kan et 
eller andet, bider den, giver den stød, et eller andet" " Der kommer et eller andet ud af den"." (Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 9) 
Den virker skræmmende på deltageren samt den var interessant at studere. Det interessante var at vores 
robot ikke var særlig tillidsvækkende i forhold til en kat eller en hund som man kunne kalde på ifølge 
deltageren. Vi kunne måske tilføje en ekstra ting til at forbedre den i dens udseende så der er mere fokus på 
tillidsforholdet og at den måske blive mindre interessant at studere.  
I vores 10'ende forsøg var deltageren en mand i 70'erne og prøvede først og tage karamellen ud af hånden 
på intervieweren, han ville kilde ham og kunne ikke se en anderledes måde at få karamellen på. Han tror han 
får stød hvis han rør robotten idet han har været gammel elektriker "Manden: "Så får jeg stød, gør jeg ikke?" 
(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 10), han bliver forskrækket idet robotten bevæger sig pga. 
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ledningerne stikker ud " Manden bliver lidt forskrækket idet robotten begynder og køre" " Manden: "Ja men 
det var fordi at jeg så alle de ledninger der og så er jeg gammel elektriker ikke og så blev jeg nervøs" han når 
og tage karamellen og ligge den tilbage inden den kører væk, han tror den er fjernstyret fra computeren. 
"Manden: "Nårh.. men det var jo nok fordi at den var fjernstyret ikke? "Manden: "Jamen øhmm.. sidder han 
ikke og styrer den derhenne?" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 10). 
Ud fra dette forsøg har erfaret at reaktionstiden på vores robot skal ændres så den reagere lidt hurtigere 
samt at et ting skulle tilføjes så den frygt for at få stød hos deltageren ikke optræder, idet elektronikken bliver 
dækket på en eller anden måde. 
 Fra det 10'ende forsøg har vi lært at udseende igen betyder noget, med ledningerne som stikker ud. Vi blev 
også overrasket over at deltageren mente robotten var fjernstyret fra en computer som var tæt på, den 70-
årige mand blev lidt forskrækket over at den kørte væk, han nåede dog at tage karamellen og ligge den tilbage 
inden den kørte væk. Derfor må vi have sat reaktionstiden op og lave en ting til at dække over elektronikken.  
På 11 forsøg var deltageren en 10-årig dreng og han var meget meget opsat på at vise sin styrke og prøver 
ivrigt og tage karamellen til det lykkedes og vil ikke indrømme at det at spørge var en bedre løsning. 
Drengen tager hurtig karamellen fra robotten uden nogen form for frygt som vores tidligere deltagere.  
"Drengen er meget hurtig og tager hurtigt karamellen fra robotten uden den rykker sig" "Drengen: "Den er 
da ikke særlig hurtig, den er da lidt hurtig!" Han tror den er slukket og at den ikke kører særligt hurtig tilbage. 
" "Drengen: "Den kan da godt køre fra en gammel dame, hvis hun nu prøvede og fange den, men måske hvis 
man brugte den i tv kunne den da godt bruges"(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 11) . 
Drengen mente at karamellen tilhørte robotten og at det var derfor den kørte tilbage og at den ville være i 
fred. "Tigdem: "Ja.. Hvorfor tror du den løber væk fra dig når du kommer tæt på?" Drengen: "Fordi det er dens 
karamel" Tigdem: "Hvorfor må du ikke få den?" Drengen: "Fordi den gerne vil være i fred"(Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 11). 
Han mener at det minder om en kat fordi man skal komme stille og roligt hen til den for at få karamellen. 
"Tigdem: "Måske den kan tro der vil ske den noget hvis du er lidt for aggressiv, prøv at forstille dig en kat, 
hvad skal der til for at du kan ae den" Drengen: "Man skal gøre det roligt"(Bilag 1, transskriberet interview, 
forsøg 11) 
Ud fra forsøget så det ud som om at en barn i forhold til en 20-årig virker til at have mindre frygt for robotten, 
da han nærmer sig hurtigt uden at undersøge i modsætning til de voksende testpersoner der undersøgte og 
tilnærmede sig noget mere forsigtigt. Deltageren fokusere dog meget på om den er sej og hurtig og det 
undrer vi os lidt over idet det hentyder lidt til et legetøj.  
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Det 12 forsøg var manden vi interviewede en som arbejdede med unge, men han kunne ikke se at robotten 
havde særlig meget med tillid at gøre, han indrømmer da at han har sværere ved vise følelser og forståelse 
for teknik som vores robot i form af følelser idet han ikke føler noget for den, han føler mere at den skal virke 
og at der ikke burde være en følelsesmæssig forbindelse mellem maskinen og mennesket. Han siger lidt for 
sjov at dem som snakker til maskiner for at få dem til at gøre bestemte handlinger som nogle af vores tidligere 
deltagere gjorde er ikke raske sagt på en ironisk og sjov måde men alligevel med lidt alvor i stemmen. "Ja der 
er også mange syge mennesker i denne verden" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 12) 
Ud fra forsøget så  vi at vores robot ikke havde noget særlig menneskeligt tillid imellem maskinen og et 
menneske. Dette kommer fra vores deltager som har arbejdet med unge bag tremmer. Den kunne godt bruge 
noget mere menneskeligt at kunne kommunikere bedre med den og dermed spørge efter en karamel i stedet 
for at tage den.  "Manden: "Må jeg få din karamel, snakke til den?"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 
12) Han mener dog at man elektronik er ikke noget som har følelser men at man skal behandle mennesker 
ud fra sit egets livs synspunkt dvs. behandle dem som man selv vil behandle andre: "Ja.. men jeg har da også 
lidt svært ved elektronik, og dermed behandle dem ud fra et følelsesmæssigt koncept.." (Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 12) 
Fra vores 13'ende forsøg er deltageren, en pige som prøver og tage karamellen fra robotten og virker lidt 
bange for om den skal gøre noget ved hende, give et stød eller på anden måde gøre en fysisk skade på hende 
. Hun bliver lidt skræmt og går lidt tilbage da robotten begynder og køre tilbage. "Pigen tager karamellen og 
bliver forskrækket idet den kører tilbage"  (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 13). I spørgsmålene 
svarede hun at hun ikke helt kunne se en særlig interaktion med robotten og hende men at der var en form 
for tillid mellem hende og robotten .Hun troede den ville begynde og køre rundt i cirkler og skræmme 
hende."Pigen: "Øhmm.. Jeg tror jeg ville forstille mig at den ville begynde at.. køre rundt og.. eller give mig et 
chok.. " (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 13) Pigen gætter dog rigtigt i at hvis hun nærmede sig 
robotten forsigtigt med hånden ville den ikke køre væk og hun følte ikke at den var en trussel imod hende. 
"Pigen: "Det øhm.. måske fordi jeg var meget forsigtig at den ikke reagerede så meget eller hvad?" (Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 13). I dette forsøg har vi lært at den stadig er lidt skræmmende og at den 
skræmte vores deltager. Deltageren virkede roligt og havde overskud til at tænke på robottens følelser og 
måde at reagere på og hun analysere den ikke for meget men var heller ikke over glad for at gå hen til den. 
"Pigen: "Jamen så tror jeg at den ville bare.. at den virker ikke så aggressiv, den  virker ikke øhmm.. som en 
trussel, så jeg tør godt at tage den.. eller jeg ved det ikke" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 13). Vi 
lærte at vi havde indstillet dens tid i at køre tilbage sådan så det passer nogenlunde med deltagerens 
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håndbevægelse.  Robottens reaktion som fik brugeren til at gå tilbage og tænke hvad sker der og den ville 
hende noget ondt er en interessant observation. 
14-20 forsøg, 28 marts 
Efter at fået sat en kappe på robotten, lavede vi forsøg 14 hvor en dame, blev nær så bange for vores robot 
da hun skulle tage karamellen men alligevel havde nogle tanker om at den ville give hendes stød. "Kvinden 
går hen til robotten og bukker sig ned og tager forsigtigt karamellen." " Damen: "Nej.. nej. Jeg tænkte gud 
der er stød i den!" "Damen peger på robotten og viser nogle spjætte bevægelser og smiler" "Kvinden: "Ja.. Ja! 
Om den ville løbe eller om den gav stød eller.. jeg kunne godt regne ud den ikke ville stå helt stile"" (Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 14) 
 Hun sagde at hvis robotten skulle have mere personlighed kunne vi tilføje et ansigt, nogle store øjne, noget 
tryghed, noget varme, noget personlighed dvs. menneskelige egenskaber.  ""Mads: "Ja et ansigt, nogle store 
øjne eller et andet""" Kvinden: "Noget tryghed, noget varme, noget personlighed, noget varme""(Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 14). Hun mente at kappen gjorde noget ved at se den med noget varme på 
sig. "Kvinden: "Lidt ligesom den kappe der"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 14)  Kvinden var 
interesseret i udseendet og sagde at hun ville være mere tiltrukket af den hvis den lignede en bamse eller 
havde nogle store øjne."  
Kvinden: "Ja.. det er mest udseendet jeg ville gå efter""(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 14)  "Kvinden: 
"Måske det var en stor bamse eller et eller andet, med sådan nogle store øjne eller.."" (Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 14). Vi lærte at udseendet i dette tilfælde havde en del effekt end hvad vi forventet og at 
det ville hjælpe og tilføje et hoved, noget varme eller nogle øjne til den for at den tiltræk mere 
opmærksomhed og for at give et mere tillidsforhold til deltageren. 
Deltageren på 10 år som var med til forsøg 15, var en pige og hun spurgte hurtig efter karamellen med den 
første test, men prøvede først at åbne interviewerens hånd. Det interessante er at deltageren går hurtigt hen 
til robotten sætter sig på knæ og rækker langsomt ud efter robotten. Hun bliver lidt forskrækket idet den 
kører væk men tager hurtigt karamellen igen. Vi fandt også frem til at det lille tæppe vi havde puttet på vores 
robot var en øjenfanger da en tilfældigt kom hen og så hvad robotten var. Vi havde dog lidt problemer med 
at den at kørte konstant tilbage, efter et barn havde leget med vores robot som et legetøj og havde vendt 
den på hovedet. Dette er også interessant fordi tæppet, virkede til at have en betydning have en betydning 
men derimod kunne det også være fordi den kørte på jorden. Den blev nemlig håndteret af et tilfældigt barn 
som kom forbi, som et stykke legetøj med at blive kastet og trykket kigget på. 
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Tæppet hjalp til at skabe opmærksomhed idet et tilfældigt barn kom hen til robotten og begyndte at lege 
med den men det kunne også være at den kørte rundt på jorden eller fordi vi optog det. 
Vi lagde mærke til at hvis man ryster robotten for meget kører den konstant baglæns som et tilfældigt barn 
gik hen og gjorde på vores robot, før vi lagde mærke til hvad der rigtig skete. barnet var meget hurtigt og ikke 
så bange for at den skal gøre noget og tager dermed karamellen hurtigere. Deltageren tænkte på robottens 
følelser og at det var dens karamel og at man ikke må tage den "Pigen: "Så man ikke kunne tage den". Dvs. 
man skulle gøre det forsigtigt." (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 15) 
I vores 16'ende forsøg var deltageren meget nysgerrig på hvorfor hun skal have karamellen ud af hånden på 
intervieweren og interessere sig meget for robotten i stedet for. Hun spurgte dog hurtigt efter karamellen 
efter at have prøvet og åbnet interviewerens hånd og hun troede at Rasmus som sad og tog noter tæt ved 
robotten styrede den trådløst fra computeren "25-årige pige: "Styrer i den der?"" (Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 16) 
Deltageren var ikke bange for at tage karamellen fra robotten idet hun tog den hurtigt og fik intet chok.  Hun 
fortæller hun havde prøvet en lignende opgave før hvor man skal løse en opgave stille og roligt og det 
mindede lidt om denne situation.  Hun havde forstillet sig at robotten ville løbe rundt i centreret med 
karamellen i det den ville blive bange. "25-årige pige: "Jeg tror at den.. jeg ved ikke jeg troede at den ville 
løbe væk og løbe rundt i centret eller et eller andet"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 16)  "25-årige 
pige: "Altså den var måske lidt bange"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 16). En tilfældig gammel 
dame kommer forbi og ser på den med skeptiske øjne men går videre uden at sige noget. Deltageren gættede 
ikke selv at den havde nogen form for adfærd hvis intervieweren ikke sagt formålet med den "25-årige pige: 
"Jeg havde ikke gættet den havde noget adfærd"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 16), hun nævner 
dog der kunne være en god ide at tilføje at den ville give karamellen dvs. køre frem mod brugeren hvis han 
eller hun var forsigtige nok og dermed skabe et tillidsforhold. "25-årige pige: "Det ved jeg ikke.. men måske 
da den løb væk i starten.. altså at den løb tilbage og ville måske komme tilbage"" 
 "25-årige pige: "Eller hvis man talte til den"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 16) 
Den 25-årige pige er ikke så bange for robotten men spørger dog til det første forsøg hvorfor hun skal tage 
karamellen. Den ældre dame som kom forbi virkede ikke så glad for robotten og ser skeptisk på den. 
Deltageren troede at vi styrede den trådløst fra en computer. Hun troede derimod at den ville løbe rundt i 
hele centreret og at hun skulle fange den lidt ligesom nogle af vores voksne tidligere deltagere troede. 
Deltageren i vores 17'ende forsøg spurgte med det samme om karamellen i interviewerens hånd og fik den. 
Han troede robotten ville angribe ham men sagde han ikke var bange for den. "30-årig mand: "Will it 
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attack?"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 17).  Han troede dog der ville komme noget ud af den og 
spurgte detaljeret ind til den før han nærmede sig den. "30-årig mand: "Something pops up"" (Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg  17) 
 Deltageren troede den ville give ham karamellen da han rakte ud efter den, men det var lidt for nemt for 
ham at tage den. Han sagde at han troede robotten rykkede sig pga. slikket og sensoren, han vidste ikke helt 
om den var bange for ham men kunne godt tyde lidt på følte han.  "30-årig mand: "Because of the 
candy""(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 17) 
 "30-årig mand: "Yeah.. because of the sensor.. yes yes.. it was moving ..moving away"" (Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 17) 
 Han mener at det kunne godt være en form for tillid efter vi har sagt formålet med den. "30-årig mand: 
"Yeah, so it trust you""(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 17) 
En voksen deltager som prøver og finde ud af hvordan den virker, tager sig ikke særlig meget af udseendet 
men er mere skræmt af om der sker noget med ham, og om der kommer noget op af robotten som kan skade 
ham. Han følte der kunne være en smule form for tillid mellem robotten og ham hvis den havde givet ham 
den ligesom en af vores tidligere forsøgspersoner mente. 
Ud fra det 18'ende forsøg så vi en tendens til at en voksen havde lidt mere frygt for hvad der skulle ske både 
med hendes pige og om der kom noget ud af vores robot. "Moren: "Jeg tænkte bare om det sprang op eller 
et eller andet?"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 18) Pigen var mere modig og gik hen til robotten 
uden at være bange og tog karamellen dog fik hun et lille chok idet robotten kørte tilbage.  Hun var også lidt 
genert og prøvede at åbne interviewerens hånd i den første test men efter moren sagde til hende at hun 
skulle spørge Mads i stedet gjorde hun det. En tilfældig kvinde som gik hen og snakkede med os var også en 
smule bange for den "Tilfældig dame: "Ja men det er sikkert en slags ting som man tror der springer op af 
æsken og forskrækker""(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 18) og kommenterede at der var noget som 
kunne springe op af den. "Moren: "mine tanker var bare.. at gad vide om når man så lige bukker sig og tager 
den der så sker der et eller andet så man bliver forskrækket"" "Moren: "Det hænger nok sammen med det der 
skjult kamera""(Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 18) 
Forsøget viser at den voksne var bekymret overfor robotten men derimod var hendes pige meget nysgerrige 
for den og er ikke nær så bange," Moren: "Nej jeg er ikke så meget til det som springer ud.. men min pige 
plejer at være god til at springe ud i alt muligt" Tæppet blev nævnt i forsøget dog som en ting som gemte på 
noget.  Pigen nævner hun følte med robotten og derfor gik hun stille hen til den og fordi hun troede den var 
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bange for hende.  "Mads: "Tror du den blev bange for dig eller..?"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 
18)  "Pigen: "Ja"" Moren derimod var meget anderledes i hendes mening idet hun blev overrasket da vi 
nævnte tillid i robot forsøget. "Moren virker lidt overrasket, pigen står og kigger"" (Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 18) Moren var også mere nysgerrig om det var skjult kamera, så dvs. lidt mere mistroisk til 
forsøget. 
I det 19 forsøg havde vi 3 deltagere hvor 1 af dem deltog i forsøget og der blev kommenteret fra alle. Pigerne 
prøver alle mulige forskellige tricks men ingen af dem virker for at få karamellen i interviewerens hånd. Til 
sidst spørger en af pigerne ham dog om karamellen og får den. Den ene pige er bange for at der sker noget 
med hendes veninde og deltageren spørger om hun skal spørge robotten om karamellen,"3 pige: "Nu sker 
der vel ikke noget pinefuldt med vores pige vel?"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 19) hun tager den 
dog men får et lille chok da den kører fra hende først. "2. pige går forsigtigt hen til robotten og rækker ud 
efter den, får et lille chok da hun prøver og tage karamellen, derefter tager hun den""(Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 19) En af pigerne troede den ville være mere livlig og køre rundt i hele lokalet men den 
virkede ikke helt bange for dem ifølge en af deltagerne i forsøget. "2. pige: "Jeg troede den ville spurte 
rundt!"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 19) Hun mener at den er bange hvis man kommer for hurtigt 
hen til den, ligesom med drengen .Derimod hvis man som hende gik langsomt hen til den ville den være mere 
tillidsfuld. 
"1. pige: "Altså.. den virkede ikke helt bange for os så den skynder sig ikke bare væk.. men da vi så kom hen 
til den lige så stille.."" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 19) 
 Til slut sammenligner hun den med et dyr og siger den minder om et i dens adfærd. 
Vi lærte at pigerne var ikke bange for at bruge feje tricks mod intervieweren for at få en karamel ud af hånden 
på ham men derimod var lidt nervøse for om robotten gav dem stød. De troede derudover at de kunne spørge 
robotten efter karamellen. Ud fra samtalen havde de troet at selve robotten var mere livlig.  
I vores sidste forsøg nummer 20, så vi hvordan en deltager på 16 år, var lidt bange for at nærme sig robotten 
Den 16-årige pige går hen til den stille og roligt og stopper op og kigger tilbage på Mads "16-årig pige: "Jeg 
vil ikke.."" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 20). (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 2) Hun vil 
heller ikke udøve vold i den første del med karamellen i interviewerens hånd. En 5-årig dreng brød ind og 
begyndte at lege med robotten som et legetøj midt i vores interview med den 16-årige pige. '"En 5-årig dreng 
begyndte at nærme sig den fordi han troede det var et legetøj" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 20) 
Deltageren var i tvivl om, om hun skulle snakke med robotten og hvor langt fra den ville reagere på hendes 
stemme og hendes bevægelse. "16-årig pige: "Skal jeg gå tættere på den eller skal spørge her fra?" (Bilag 1, 
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transskriberet interview, forsøg 20). Hun virkede bange for at tage karamellen først men da hun tog den var 
hun lidt mere rolig, hun troede derimod at klappen hvor sensoren sidder på ville klappe ned og skade hende. 
"16-årig pige: "Jeg tænkte bare.. at den der klap der ville ramle ned eller sådan noget.."  (Bilag 1, 
transskriberet interview, forsøg 20) 
Hun troede derudover at den også ville give hende stød pga. det var noget elektronik. "16-årig pige: "Det ved 
jeg ikke.. det er vel noget elektronik som man godt kunne få noget stød tror jeg.."" (Bilag 1, transskriberet 
interview, forsøg 20) "Hun følte at der var noget mistillid idet den rykkede sig da hun tog karamellen, "Tigdem: 
"eller er der noget mistillid?" "16-årig pige: "Altså man kan jo sige den blev jo.."" "16-årig pige: "Altså det må 
vel havde været noget med noget overskud.." "16-årig pige: "Ja f.eks. hvis den har mistillid når jeg går hen til 
den så ville den fjerne sig ik?" "16-årig pige: "Det er ligesom med drengen.. at hvis man kommer for hurtigt 
hen til den vil den fjerne sig men da jeg kom stoppede den så" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 20) 
I vores sidste forsøg så vi at adfærden fra vores robot påvirkede både drengen og pigen. Den viste ifølge 
deltageren en mistillid og en tillid ifølge i forsøget. Deltageren mente at robotten mindede om et dyr og den 
5-årige dreng følte det var legetøj og var slet ikke bange for at lege med den. "16-årig pige: "Et dyr" "16-årig 
pige: "Det er nok det jeg bedst kan sammenligne det med"" (Bilag 1, transskriberet interview, forsøg 20) 
Afrunding 
Under vores interview oplevede vi enkelte brugere der brugte ordet tillid om deres interaktion med robotten. 
Hovedparten af dem brugte ordet efter vi havde spurgt direkte til tillid. En stor del af brugerne svarede 
direkte at de ikke oplevede nogen tillid fra robotten. Nogle af brugerne var meget usikre og bange for at 
nærme sig robotten. Deres grunde var at de var bange for at få stød af ledningerne, at den skulle angribe, at 
de blev til grin af, midt i centeret. Her er der også tale om et tillidsforhold, men mere et tillid forhold, hvor 
mennesker skal have tillid til robotten og ikke modsat. Nogle brugere foreslog at vi pakkede den ind eller gav 
den menneskelige træk i form af noget varmt, kærligt, store øjne, tryghed, noget personlighed, ansigt og 
arme.  
Vi har i vores konstruktion forsøgt at skabe et tillidsforhold hvor robotten acceptere indflydelse i form af at 
brugeren får lov til at nærme sig robotten og i sidste ende tage karamellen. Den tilnærmelse robotten tillader 
giver en sandsynlighed for negative konsekvenser, da brugeren er tæt nok på til at gøre skade på robotten, 
hvilket vi så i vores forsøg, da nogle brugere trak ledningen ud. Der er ikke nogen direkte eller indirekte fordel 
for robotten at udvise tillid til brugeren, kan man argumentere for at det er forbundet med større risiko at 
udvise tillid til brugeren i den konstruktion vi nåede frem til. Vi fik ikke skabt en adfærd der er viser en 
afhængighed af brugeren. Robottens adfærd afhænger af de sensorsignaler den får, som kommer af 
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brugerens adfærd eller bevægelser, så på den måde kan man måske se en afhængighed af brugeren. Men da 
der ikke er en afhængighed der afhænger af om en opgave bliver løst eller en afhængighed der er forbundet 
med en risiko ved tillidsbrud, kan det være svært at finde den afhængighed i vores konstruktion. 
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Diskussion 
I dette afsnit vil vi diskutere hvad vi ellers kunne have gjort for at skabe denne illusion af tillid. Kunne vi have 
holdt os til line-following robotten? Hvad ville der have sket? Kunne vi have konstrueret en robot der var 
fjernstyret, så vi selv styrede dens adfærd og var uafhængig af kalibrering? Vi prøvede at lade robotten stå 
alene noget tid, men en dreng gik hurtigt hen til den. Havde vi prøvet at lade den stå i længere tid, ville vi så 
have opnået tillidsforholdet? Vi prøvede at undersøge hvad der skete hvis vi pakkede den ind i pels, måske 
det var en ide at undersøge den ydre fremtoning? Måske det var en ide at undersøge tillidsforholdet fra 
bruger til robot inden vi prøver at skabe adfærden der skulle give en illusion af tillid til brugeren. Vi kunne 
også have prøvet at sætte en seddel på der rammede interaktionen ind, ved at spørge brugeren f.eks. om 
den vil have en karamel? Vi testede i et offentligt rum, hvor dem der testede endte med at optræde for de 
omkringværende, det har måske påvirket situationen og været indvirkede på vores resultater. Vi kunne også 
prøve at teste i ramme rum, situation og med samme personer. 
Vi kunne også gå helt væk fra robotter og prøve at teste et teknologisk system der kan vise tillid til brugeren 
uden, at vi forholder os til en robot. Var der tale om andre former for tillid i robot-menneske interaktionen 
og hvordan forholder de sig til den tillid vi ønsker at skabe? Hvis vi skabte tillid, hvilke dele af vores 
konstruktion og kode var med til at skabe denne tillid og hvordan? Var der nogen sammenhæng mellem det 
rum hvori vi testede og tillidsforholdet mellem robot og menneske?  
Fik vi i forbindelse med vores forsøg på at skabe et tillidsforhold skabt noget kunstig intelligens? Hvad var 
med til at skabe denne kunstige intelligens? Hvilken grad eller form for kunstig intelligens ville vi kunne opnå 
med vores konstruktion? Hvilken grad eller form så vi i vores test? 
Til spørgsmålet om det lykkedes at skabe illusionen af tillid, ser vi brugerne har tre forskellige svar, hvor tillid 
direkte indgår i samtalen. Et hvor de svare nej til spørgsmålet om tillid: vi inden forklare projektet: "Men vi 
prøver at se hvad der skal til for at give folk en illusion af hvad der skal til for at se hvad der skal til for at give 
en illusion af tillid til brugeren."(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 12) og reaktionen 
er: "Nej det tror jeg sku.. nej det jo en problemstilling.. jeg tror ikke engang jeg har tillid til teknologi og 
elektronik, jeg har mere end forventning.”(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 12) fra 
en bruger der til hverdag arbejder med unge i fængslet og som er tidligere jagersoldat. Vi spørg: "Hvis jeg 
prøver og siger at vi faktisk prøver på.. med robotten.. at give en eller anden adfærd, så den kan vise at den 
har tillid til dig..? Opfattede du noget som helst i den retning?”(Bilag 1 transskriberet interview og 
observationer, forsøg 14) og vedkommende reagere med “næ..”(Bilag 1 transskriberet interview og 
observationer, forsøg 14). Vi så også en reaktion der tegnede på et klar nej: “Moren virker lidt overrasket, 
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pigen står og kigger”(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 18), da vi spurgte: "Det er lidt 
ledende spørgsmål.. Det er fordi vi prøver og se om vi kan få lavet noget med sådan en robot og se om vi kan 
få den til.. at den måde den bevæger sig på.. altså og vise om den har tillid til en eller ej"(Bilag 1 transskriberet 
interview og observationer, forsøg 18). Vi konstatere: "Vi vil gerne frem til noget tillid"(Bilag 1 transskriberet 
interview og observationer, forsøg 9) og får svaret: "Ja.. Den er ikke særlig tillidsvækkende"(Bilag 1 
transskriberet interview og observationer, forsøg 9).  
Et andet svar var at den gav tillid efter at vi direkte har spurgt ind til det: "Hvis vi nu siger det har noget med 
tillid at gøre.."(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 13) og får reaktionen: “Pigen nikker 
langsomt ja og ruller øjne samt laver en pege finger bevægelse for at indikere det lyder rigtigt”(Bilag 1 
transskriberet interview og observationer, forsøg 13). Vi fik også et delvist ja, efter vi sagde: "Hvis jeg.. prøver 
at sige.. at den prøver at vise jer noget tillid ved at tage karamellen.."(Bilag 1 transskriberet interview og 
observationer, forsøg 19), så reagerede en gruppe af tre piger således: “3. pige nikker ja med hovedet og de 
2 andre kigger på robotten”(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 19). Der var også en 
pige vi spurgte: "Ja.. Øhmm.. Hvis det jeg siger er at vi faktisk prøver med den det er ved hjælp af dens adfærd, 
til og.. at vise tillid til dig"(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 20), hvor hun først 
svarede: "Altså det.. at den viser tillid til mig?"(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 20), 
"Altså man kan jo sige den blev jo.."(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 20). 
Det tredje slags svar var en enkelt der uopfordret "Øhmmm.. det havde nok noget med noget tillid at gøre, 
jeg har ikke rigtig tillid til at andre som jeg ikke kender"(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, 
forsøg 6).  
Vi fik også et godt råd med på vejen, da vi spurgte til tillid: "Ja.. det er mest udseendet jeg ville gå efter"(Bilag 
1 transskriberet interview og observationer, forsøg 14) efter vi har spurgt om brugerens oplevelse: ".. noget 
den ja.. noget den ville reagere på. øhmm.. er der noget du kunne forstille dig, den ville gøre for at vise at den 
ville få tillid til dig som person"(Bilag 1 transskriberet interview og observationer, forsøg 14). 
Vi har en ret stor overvægt at brugere der ligeud siger de ikke oplevede noget tillidsforhold mellem robotten 
og dem, så kan vi overhovedet tale og noget tillidsforhold  
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Konklusion 
Tillid er et meget kompleks begreb, som er svært at programmere ind i en robot. Vi har produceret en robot 
som viser, hvor svært det var at skabe en et tillidsforhold til mennesker dog har vi igennem. Denne 
kompleksitet har vi testet i praksis. Vi har en bredere forståelse for hvordan mennesker interagerer med en 
robot, og hvad der er med til at påvirke om de føler sig trygge ved robotten. Denne bredere forståelse har vi 
fået, ved at stille mennesker over for en robot som de både har følt har gjort dem utrygge og hvilket er et 
spændende problem i sig selv der ville være interessant at undersøge nærmere. Vi så at menneskets tillid til 
robotten går forud for, at mennesket kan opleve illusion af tillid fra robotten. Der er mange som kom med 
gode ideforslag til at videreudvikle på vores robot samt hvad der kunne gøre den mere tillidsfuld og dermed 
også i en retning af mere menneskelig. Vi så en forskel fra barn til voksen varierede meget i forhold til hvor 
stor frygt for robotten de udviser. Der er rigtig gode muligheder for at gå videre med tillids robotten til en 
videre udvikling, der kan give os endnu mere indsigt i tillidsforholdet mellem menneske og robot. 
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